SMART 500 MK2/MK3 Kullanim Kilavuzu

Yazilim V-8.8

GENSET CONTROLLER SMART 500
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TANITIM

SMART 500 MK2/MK3, giivenilir ve diisik maliyetli
tasarimi ile birgok fonksiyonu igerisinde barindiran,
genis haberlesme imkanlarina sahip gelecek nesil
jenerator kontrol cihazidir.

Tek cihazda Senkronizasyon, Yuk Paylasma, AMF,
ATS, Uzak Calistir, Motor Kontrol ve Uzak Panel
fonksiyonlari kullanilabilir.

ilave haberlesme modiilleri kullanilarak cihazin GSM
ve Ethernet Gzerinden haberlegsmesi saglanabilir.

Takilabilir moduller yardimiyla cihazin fonksiyonlari
genigletilebilir ve her turlt talebe uygun hale
getirebilirsiniz.

Cihaz endustriyel kategoride diinyanin en siki
guvenlik, titresim, EMC ve gevresel standartlarina
uyum gosterir.

Yazilim giincelleme islemi USB portu tzerinden
kolayca gerceklestirilebilir.

Windows tabanli bilgisayar yazilimi ile USB, RS-485

Ethernet ve GPRS (zerinden izleme ve programlama
yapilabilir.

Rainbow Scada yazilimi, tek bir merkezden sinirsiz
sayida jenerat6riintzu uzaktan izleme ve kontrol
imkani sunmaktadir.

BAGLANTILAR

3 faz 4 telli, yildiz

3 faz 4 telli, licgen

3 faz 3 telli, 3 CTs

3 faz 3 telli, 2 CTs (L1-L2)
3 faz 3 telli, 2 CTs (L1-L3)
2 faz 3 telli, L1-L2

2 faz 3 telli, L1-L3

1 faz 2 telli
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SMART 500
MK2/MK3
JENERATOR
KONTROL

CIHAZI

* Ethernet port (10/100Mb) *

* GSM-GPRS *

* Gomiilii web sunucu *

* Web izleme *

* Web programlama *

* Internet lizerinden merkezi izleme *

* SMS mesaji gonderme *

* E-mail génderme *

* Merkezi izleme *

* Modbus RTU RS-485 *

* Modbus TCP/IP *

* SNMP *

» USB bellek girisi *

* CANBUS-2 cihazlar arasi haberlesme *
* USB cihazi

* PC yazilimi: Rainbow Plus

+ J1939-CANBUS elektronik motorlar igin

*/lave takilabilir modil yardimiyla

FONKSIYONLAR

Coklu jeneratdr senkronizasyon ve yiik paylagimr*
Coklu sebeke senkronizasyonu*

Tek sebeke tek jeneratbér senkronizasyonu*
AMF cihazi (kesintisiz gegis)

ATS cihazi (kesintisiz gegig)

Uzaktan galistirma cihazi

Manuel ¢aligstirma cihazi

Motor kontrol cihazi

Uzak izleme & kontrol paneli

V & I dalga sekli

V & | harmonik analizi

*{lave takilabilir modiil yardimiyla

s (€



SMART 500 MK2/MK3 Kullanim Kilavuzu Yazilim V-8.8

TELIF HAKKI BiLDIRiMi

Bu dékidmanin herhangi bir bélumanun ya da igeriginin izinsiz olarak kullaniimasi yasaktir.

DOKUMAN HAKKINDA

Bu dékiman, SMART 500 MK2/MK3cihazinin basarili bir sekilde kurulumu igin gerekli olan minimum
kosullari ve adimlari agiklamaktadir.
Dékumanda verilen talimatlari dikkatli bir sekilde takip ediniz. Verilen bilgiler, kurulumda meydana
gelebilecek sorunlarin dnlne gegilmesi icin dGnemlidir.
Bitdn teknik bildirimler igin [itfen Datakom ile irtibata geginiz:

technical.support@datakom.com.tr

ISTEK VE ONERILER

Egder dékiman igin ek bir bilgi talep edilirse, asagidaki e-mail adresini kullanarak uretici ile dogrudan
temasa geciniz:

technical.support@datakom.com.tr
Sorulariniza tam ve dogru cevap alabilmek i¢in litfen asagidaki bilgileri saglayiniz:

- Cihaz model adi (cihazin arkasinda gorebilirsiniz),

- Cihaz seri numarasi (cihazin arkasinda gérebillirsiniz),
- Yazihm versiyonu (cihaz ekranindan gérebilirsiniz),

- Olglilen gerilim degeri ve besleme gerilimi,

- Istek ve 6nerinizi net ve detayll olarak belirtiniz.

ILGILI DOKUMANLAR
DOSYA ADI ACIKLAMA

500-Rainbow Kurulum Rainbow Plus Kurulum Kilavuzu
500-Rainbow Kullanim Rainbow Plus Kullanim Kilavuzu
500 -DYNdns hesap ayari DNS Hesap Ayari
500-Ethernet Konfiglirasyon Ethernet Konfiglirasyon Kilavuzu
500 -GSM Konfiglirasyon GSM Konfigiurasyon Kilavuzu
500-Yazilim Gincelleme Yazilim Gincelleme Kilavuzu
500-MODBUS Modbus Uygulama Kilavuzu
500 -snmp_E_34076_D500 SNMP Uygulamasi i¢in MIB Dosyasi
500-Rainbow Scada Kurulum Rainbow Scada Kurulum Kilavuzu
500-Rainbow Scada Kullanim Rainbow Scada Kullanim Kilavuzu
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SMART 500 MK2/MK3 Kullanim Kilavuzu Yazilim V-8.8

REVIZYON TARIHi

REVIiZYON TARIH YAZAN ACIKLAMA

01 01.09.2021 MH ik yayin, yazilim versiyonu 8.8

TERMINOLOJI

DIKKAT: Potansiyel 6liim yada yaralanma riski.
UYARI: Potansiyel ariza yada maddi hasar riski.

DIKKAT: Cihazin galismasini anlayabilmek icin yararli ipuglari.
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SMART 500 MK2/MK3 Kullanim Kilavuzu Yazilim V-8.8

YEDEK PARCALAR

Vidali tip braket Yayli tip braket
Stok Kodu=J10P01 (1 adet) Stok Kodu=K16P01 (1 adet)

Sizdirmazlik Contasi, Stok Kodu= K20P01
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GUVENLIK NOTU

Asagidaki talimatlara uyulmamasi ciddi yaralanmalar
yada olumle sonug¢lanabilir.

Elektriksel ekipmanin montaji, konusunda uzman Kisgiler
tarafindan yapilmalidir. Talimatlara uyulmamasi durumunda
olusabilecek zarardan tiretici firma sorumlu degildir.

Tasima esnasinda olusabilecek hasarlara karsi cihazi kontrol
ediniz. Hasarli cihazi monte etmeyiniz.

Cihazin i¢ini agmayiniz. Cihaz iginde degisebilecek parga yoktur.

Aku girigine ve faz giriglerine harici sigorta takiniz. Sigortalari
kullanicinin kolayca ulasabilecegi sekilde ve cihaza mimkiin
oldugunca yakin monte ediniz.

Sigortalar hizli tip (FF) ve kapasitesi 6 Amper olmalidir.

Cihaz Gizerinde ¢calismadan 6nce mutlaka enerjiyi kesiniz.

Cihaz elektrik sistemine monte edildikten sonra terminallerine
dokunmayiniz.

Kullanilmayan akim trafo uglarini kisa devre ediniz.

Cihazda mevcut olan elektriksel parametreler kullanim
kilavuzunda belirlenen limitler arasinda olmalidir. Limitleri asan
zorlamalar cihazin galigma 6mriini azaltabilir, caligsma
hassasiyetini bozabilir yada cihaza zarar verebilir.

Cihazi solvent yada benzeri kimyasal kullanarak temizlemeye
calismayiniz. Sadece yumusak, nemli bir bez kullaniniz.

Enerji vermeden once baglantilari kontrol ediniz.

Cihaz panele monte edilmek lizere tasarlanmistir.

> 09 ®00 © O

Akim olcuimu, akim trafolari izerinden yapilir.
Direkt baglanti yapmayiniz.
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ICINDEKILER

1. KURULUM TALIMATLARI

2. MONTAJ
1. BOYUTLAR
2. SIZDIRMAZLIK CONTASI
3. ELEKTRIKSEL BAGLANTI

3. TERMINAL ACIKLAMALARI
1. AKU GERILIM GIRISi
AC GERILIM GIRISLERI
AC AKIM GIRISLERI
DIJITAL GIRISLER
ANALOG SENSOR GIRISLERI VE SENSOR TOPRAGI
SARJ GIRIS TERMINALI

M_ANYETiK PIKAP GiRiSi
DIJITAL CIKISLAR

9. SEBEKE KONTAKTOR GIKISI

10. JENERATOR KONTAKTOR GIKISI
11. GIRIS/CIKIS GENISLEME

12. J1939-CANBUS PORTU

13. USB PORTU

4. TAKILABILIR MODULLER
1. MODEM MODULLERI
1. GSM MODEM MODULU
2. Wi-Fi MODULU
3.  ETHERNET MODULU
4. RS-485 MODULU
2. SENKRONiZASYON MODULU
1. ANALOG AVR KONTROL GIKISI
2.  ANALOG GOVERNOR KONTROL GIKISI
3.  DATALINK-CANBUS PORTU
4. ANALOG YUK PAYLASMA SINYAL GIKISI
3. ANALOG MODULLER
1. ANALOG GIRIS/CIKIS GENiISLEME MODULU
2. 3 X SEBEKE AKIM GiRiSi MODULU
4. HABERLESME MODULLERI
1. ETHERNET PORTU
2. USB BELLEK PORTU
3. RS-485 PORTU
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5. BAGLANTI SEKILLERI

1.

ONoakubd

9.

BAGLANTI SEKLIi SECIMi

3 FAZ, 4 TELLI, YILDIZ

3 FAZ, 3 TELLI, UCGEN

3 FAZ, 4 TELLI, UCGEN

3 FAZ, 3 TELLI, UGGEN, 2 CT (L1-L2)
3 FAZ, 3 TELLI, UGGEN, 2 CT (L1-L3)
2 FAZ, 3 TELLI, UGGEN, 2 CTs (L1-L2)
2 FAZ, 3 TELLI, UGGEN, 2 CTs (L1-L3)
1 FAZ, 2 TELLI

6. FONKSIYONLAR
5.1. AKIM TRAFOSU KONUM SEGimi

2.
3. SEBEKE SENKRONIZASYON FONKSiIYONU
4,
5
6

N

SENKRONIZASYON FONKSiIYONU

TEK JENERATOR SEBEKE iLE PARALEL GALISMA
AMF FONKSIYONU

ATS FONKSiYONU

UZAK GALISTIR FONKSIYONU

5.8 MOTOR KONTROL FONKSiIYONU

9.
10.

UZAK KONTROL PANELi FONKSiYONU
400HZ CALISMA

7. BAGLANTI DiYAGRAMLARI

1.

NoGaRLODN

8.

JENERATOR SENKRONIZASYON FONKSIYONU
SEBEKE SENKRONIZASYON FONKSIYONU

TEK JENERATOR SEBEKE ILE PARALEL GALISMA
AMF FONKSIYONU

ATS FONKSIYONU

UZAK GALISTIR FONKSIYONU

MOTOR KONTROL FONKSIYONU

UZAK KONTROL PANELi FONKSIYONU

8. BAGLANTI GIRISLERI
9. TEKNIK OZELLIKLER
10. KONTROL ACIKLAMALARI

1.

akobd

6.

ON PANEL FONKSIYONU
TUS FONKSIYONLARI
CIHAZ EKRAN GEGISLERI
OTOMATIK EKRAN GEGISi
OLGULEN PARAMETRELER
LED LAMBALARI

11. DALGA SEKLi EKRANI & HARMONIK ANALIiz
12. OLAY KAYITLARI
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13. ISTATISTIK SAYICILAR

1.
2.

YAKIT DOLUMU SAYICI
YAKIT TUKETIM GOSTERGESI

14. CIHAZ GALISMA SEKILLERI

1.
2.
3.
4.
5.

QUICK START GUIDE

STOP MODE

AUTO MODE

RUN MODE, MANUAL CONTROL
TEST MODE

15. KORUMALAR VE ALARMLAR

1.

akhobd

6.

KORUMALARI iPTAL ETME
SERVIS ZAMANI ALARMI
ALARMLAR

YUK ATMA ALARMLARI
UYARILAR

GiZLi UYARILAR

16. PROGRAMLAMA

FABRIKA AYARLARINA DONUS
PROGRAM KONUMUNA GIRIS
MENULER ARASI GEGIS
PARAMETRE DEGERINi DEGISTIRME
PROGRAM KONUMUNDAN CIKIS

17. PROGRAM PARAMETRE LISTESI

15.

CIHAZ KONFIGURASYON GRUBU
ELEKTRIKSEL PARAMETRELER GRUBU
MOTOR PARAMETRELERiI GRUBU
TARIH-SAAT AYARLA
HAFTALIK CGALISMA PROGRAMI
OTO-TEST GALISMA PROGRAMI
MUSIR KONFIGURASYONU
GiRiS KONFIGURASYONU
CIKIS KONFIGURASYONU
MOTOR YER ADI
MOTOR SERi NUMARASI
MODEM1-2/SMS1-2-3-4 TELEFON NUMARALARI
GSM MODEM PARAMETRELERI
ETHERNET PARAMETRELERI
SNTP PARAMETRELERI

17.15. Wi-Fi PARAMETRELERI
17.17. SENKRONIZASYON PARAMETRELERI
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18.
19.
20.
21.
22.
23.
24,
25.

26.
27.
28.
29.

30.

31.

32.

33.

ETHERNET KONFIGURASYONU
Wi-Fi KONFIGURASYONU

GSM KONFIGURASYONU

MARS CIKISININ KESILMESI
ASIRI AKIM KORUMASI (IDMT)
MOTORLU SALTER KUMANDASI
OTOMATIK OGRENME

HIZ & GERILIM ARTIR/AZALT ROLE GIKISLARI
1.  HIZ ARTIR/AZALT KONTROLU
2. GERILIM ARTIR/AZALT KONTROLU

J1939 MOTOR iZLEME VE KUMANDA PORTU
GPS DESTEGiI
SMS KOMUTLARI

YUK TRANSFERI
1. KESINTILI GEGIiS
2. KESINTISiZ GEGIS
3.  YUMUSAK GEGIS

YUK PAYLASMA
1. DIJITAL YUK PAYLASIMI (DATALINK)
2. ANALOG YUK PAYLASIMI
3. DROOP GALISMA

SEBEKE iLE PARALEL GALISMA

1. SEBEKE iLE YUK PAYLASMA

2. SEBEKEYE GUG BASMA

3. HABERLESMESIz GU(; PAYLASMA

4. SEBEKE DESTEKLIi JENERATOR CALISMASI
$EBEKE ILE PARALEL GALISMADA KORUMALAR
ROCOF FONKSIYONU (frekans degisim orani)
FAZ KAYMA FONKSIYONU
DUSUK/YUKSEK FREKANS FONKSIiYONU
DUSUK/YUKSEK GERILIM FONKSIYONU
SEBEKE TERS GUG FONKSiIYONU
FREKANS HATA FONKSIYONU

VERI KAYDI
1. VERI KAYIT ORTAMLARI
2. VERIi KAYDETME YAPISI
3. CSV FORMATI
4 KAYIT SURESI VE KAYIT BILGILERI

poreN
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34

35

36

37
38
39
40
41

. YAZILIM OZELLIKLERI

YUK ATMA / ASGARI YUK
YUK ALMA / ATMA
BES KADEME YUK YONETIMi

1
2
3
4. UZAK GALISTIR (REMOTE START)

5. GALISMAYI ENGELLE, SEBEKE SIMULASYONU

6. AKU SARJ CALISMASI, GECIKMELi SEBEKE SIMULASYONU
7. DUAL JENERATOR DEGISIMLI GALISMA

8. GOKLU GERILIM VE FREKANS

9. TEK FAZ GALISMA

10.  CIHAZIN DISARIDAN KUMANDA EDILMESI

11. OTOMATIK TEST

12.  HAFTALIK CALISMA PROGRAMI

13. MOTOR ISITMA GALISMASI

14. ROLANTI GALISMASI

15. MOTOR BLOK ISITICISI

16.  YAKIT POMPA FONKSIYONU

17. GAZ MOTORU YAKIT SOLENOID KONTROLU

18. TRANSFER ONCESI SURE

19. MOTOR AKUSUNUN SARJ EDILMESI

20. UZAKTAN KONTROL EDILEBILIR DIJiTAL GIKISLAR

21. SAVAS MODU

22. CIHAZIN RESETLENMESI

23. BAGLANTI TOPOLOJiSININ OTOMATIK BELIRLENMESI

24. BOSTA SIFIR AKIM GEKME

. MODBUS HABERLESME
1. RS-485 MODBUS GALISMA iCiN GEREKLi PARAMETRELER
2. ETHERNET MODBUS-TCPI/IP iGIN GEREKLi PARAMETRELER
3. DATA FORMATLARI

. SNMP HABERLESME
1. ETHERNET SNMP iGiN GEREKLi PARAMETRELER
2. SNMP TRAP MESAJLARI

. UYGUNLUK BEYANI

. BAKIM

. CIHAZIN ATILMASI

. ROHS UYGUNLUK

. ARIZA BULMA VE GIDERME

-10 -
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1. KURULUM TALIMATLARI

Kurulumdan once:

= Kullanim kilavuzunu dikkatlice okuyunuz, uygun baglanti seklini belirleyiniz.
= Butin konnektdrleri ve montaj braketlerini cihazdan soékinuz, cihazi panel yuvasindan gegiriniz.

= Montaj braketlerini takiniz ve vidalar sikarak sabitleyiniz. Cihaza zarar vermemek i¢in ¢ok fazla
sikmayiniz.

= Klemenslere taktiginiz kablolari tornavida ile sikarken klemens yuvalarindan sékiniz.
= Yeterli sogutucu saglandigindan emin olunuz.

= Ortam sicakhdinin her durumda maksimum ¢alisma sicakliginin tzerine ¢ikmayacagindan emin
olunuz.

Asaqidaki durumlar cihaza zarar verebilir:

= Yanlis baglantilar.

= Hatal aki gerilimi.

= Olglim uglarina, belirtilen degerlerin diginda gerilim uygulanmasi.
= Dijital giriglere, belirtilen degerin Gzerinde gerilim uygulanmasi.

= Olglim uglarina, belirtilen degerlerin disinda akim uygulanmasi.

= ROole gikislarinda asiri yik yada kisa devre olusmasi.

= Cihazda enerji varken haberlesme uglarinin takilip gikarilmasi.

= Haberlesme portlarina yliksek gerilim uygulanmasi.

= [zole olmayan haberlesme portlarinda toprak potansiyel farklari.

= Asirititresim, titresen pargalar Gzerine montaj yapiimasi.

Akim ol¢iimi, akim trafolari lizerinden yapilir.
Direkt baglanti yapmayiniz.

. J

Asagidaki durumlar anormal calismaya neden olabilirler:

=  Minimum kabul edilebilir dederin altinda aki gerilimi.
= Belirtilen limitlerin disinda frekans.

= Faz sirasi hatasi.

= Hatal akim trafosu girisi.

=  Akim trafosu polarite hatasi.

= Eksik topraklama.

-11 -
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2. MONTAJ

1. BOYUTLAR

Boyutlar: 211x162x42mm
Montaj Acikhgi: 176x121mm minimum
Agirhik: 500g

GENSET CONTROLLER SMART 500

STATUS EN _PHASE VOL TAGES
Aeady (A3

ALARM

WARNING !

SERVICE \§&/
REQUEST >\

-12 -
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Cihaz panele monte edilmek tzere tasarlanmistir. Normal kullanim sirasinda, kullanici cihazin 6n panel
disindaki kisimlarina ulagsamamalidir.

Cihazi duzgln yuzeyli ve dikey bir panele monte ediniz. Montaj dncesinde montaj braketlerini ve ayrilabilir
klemensleri sdkiinliz, cihazi panel yuvasindan gegiriniz.

Montaj braketlerini takiniz ve sikistiriniz.

121mm

176mm

Montaj Acikligi

WALL pd

[
N

-
D:__)
min 60mm 40mm J
i

Gereken Panel Derinligi

-13-
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Kutudan asagidaki 2 tip braketten biri gikacaktir:

3

Vidal tip braket Yayli tip braket

Vidali tip braket montaji Yayl tip braket montaj

Braketleri fazla sikmayiniz, cihazi kirabilirsiniz.

-14 -
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2.2. SIZDIRMAZLIK CONTASI

Cihaz jeneratér paneline monte ederken sizdirmaz conta kullanilirsa, cihazda énden IEC 60529-1P65
koruma saglanmis olur. IP koruma seviyesinin kisaca tanimi asagidaki gibidir:

lIk Karakter

1 Korumasiz

2 50 mm gapinda ya da daha buyuk kati cisimlere karsi koruma
3 12,5 mm ¢apinda ya da daha blylk kati cisimlere kargi koruma
4 2,5 mm g¢apinda ya da daha blylk tanelere kargi koruma

51,0 mm gapinda ya da daha buyuk kati zerrelere kargi koruma

O Osd Kd Koruma
6 Toz gegirmez

Ikinci Karakter

1 Korumasiz

2 DUsey su damlalarina kargi koruma

3 Cihazin gbvdesi 15 ° lik bir agida duruyorken disey su damlalarina kargi koruma
4 Cihazin govdesi 60 ° lik bir agida duruyorken diisey su damlalarina karsi koruma
5 Sicrayan suva karsi koruma

6 Gucli su fiskirmalarina karsi koruma

7 Gegici olarak suya batiriimanin etkilerine kargi koruma

8 Sirekli olarak suya batiriimanin etkilerine kargi koruma

-15 -
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2.3. ELEKTRIKSEL BAGLANTI

kontaktor, yiiksek akim barasi, anahtarlamali mod

C Cihazi, yuksek elektromanyetik guriiltii yayan
guc¢ kaynagi gibi cihazlara yakin monte etmeyiniz.

Cihaz elektromanyetik etkilere karsi korumali olmasina ragmen, yiksek degerde
elektromanyetik etkiler cihazin galigmasini, olcim hassasiyetini ve haberlesme kalitesini
etkileyebilir.

= Klemenslere taktiginiz kablolari tornavida ile sikarken DAIMA klemens
yuvalarindan sokiintiz.

= Sigortalari, cihaza miimkiin oldugunca yakin sekilde akii girigsine ve faz
giriglerine takiniz.

= Sigortalar hizh tip (FF) ve kapasitesi 6 Amper olmalidir.

= Uygun sicaklik araliginda kablolar kullaniniz.

= Uygun akim tagima kapasitesinde (en az 0.75mm?) kablo kullaniniz.
= Elektriksel baglanti igin ulusal kurallar takip ediniz.

= Akim trafolarinin ¢ikigi 5A olmalidir.

= Akim trafo girigleri i¢in, en az 1.5mm? (AWG15) kablo kullaniniz.

= Akim trafosu kablo uzunlugu 1.5 metreyi gegmemelidir. Eger daha uzun
kablo kullanilirsa, orantisal olarak kablo kalinhgini artiriniz.

4 A
Akim ol¢iimu, akim trafolari Gizerinden yapilir.
Direkt baglanti yapmayiniz.
\ J
é )
Cihazin dogru galigabilmesi igin motor govdesi
mutlaka topraklanmis olmalidir. Aksi halde hatali
gerilim ve frekans olglimleri meydana gelebilir.
\. y
s
Otomatik test ve haftalik calisma programlarinin
dogru calisabilmesi i¢in, program menusu uzerinden
cihazin saatini ayarlayiniz.
L

-16 -
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3. TERMINAL AGIKLAMALARI

3.1. AKU GERILIM GIRiSi

Besleme gerilimi: 9-33vDC

Mars sirasinda gerilim 100ms sureyle 0 volta dayanim. Marg dncesinde gerilim minimum
disiimi: 9VDC olmaldir.

Asin gerilim korumasi: 150VDC siirekli dayanim.

Ters gerilim: -33VDC sirekli

Maksimum galisma akimi: 500mA @ 12VDC. (Butin 6zellikler aktif, dijital ¢ikislar agik.)
250mA @ 24VDC. (Butun ozellikler aktif, dijital ¢ikislar agik.)

Tipik calisma akimi: 250mA @ 12VDC. (Butln dzellikler pasif, dijital ¢ikiglar agik)
125mA @ 24VDC. (Bltun 6zellikler pasif, dijital ¢ikislar acik)

Olgiim arahg: 0-36VDC

Ekran ¢oziinurligi: 0.1vDC

Hassasiyet: 0.5% + 1 digit @ 24VDC
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3.2. AC GERILIiM GiRISLERI

Olgiim yéntemi:

True RMS

Ornekleme hizi:

8000 Hz

Harmonik analiz:

31. harmonige kadar

Giris gerilim araligr:

14 - 300 VAC

Frekans tespiti igin
minimum gerilim:

15 VAC (F-N)

Desteklenen baglantilar:

3 faz 4 telli yildiz
3 faz 3 telli Gggen
3 faz 4 telli Gggen
2 faz 3 telli L1-L2
2 faz 3 telli L1-L3
1 faz 2 telli

Olgiim arahg::

0 ... 330VAC F-N (0 ... 570VAC F-F)

Ortak mod offset:

No6tr ve AKU- arasinda maks. 100V

Giris empedansi:

4.5M-ohm

Ekran ¢ézunurlugu:

1vDC

Hassasiyet:

0.5% + 1 digit @ 230VAC ph-N (+2VAC ph-N)
0.5% + 1 digit @ 400VAC ph-ph (+3VAC ph-ph)

Frekans aralig::

DC - 500Hz

Frekans ekran
¢ozinurlugu:

0.1Hz

Frekans hassasiyeti:

0.2% + 1 digit (+0.1 Hz @ 50Hz)
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3.3. AC AKIM GIiRISLERI

Olgiim yéntemi: True RMS
Ornekleme orani: 8000 Hz

Harmonik analiz: 31. harmonige kadar
Desteklenen baglantilar: 3Faz3CT

3 Faz 2 CT L1-L2
3 Faz2 CT L1-L3
2Faz2 CT L1-L2
2Faz2 CT L1-L3

1Faz1CT
Akim trafo sekonder 5A
degeri:
Olgiim arahg: 5/5 - 5000/5A minimum
Giris empedansi: 15 mili-ohm
Yikleme: 0.375W
Maksimum suirekli akim: 6A
Olgiim arahg: 0.1-75A
Ortak mod offset AKU- ve akim trafolarinin herhangi biri arasinda maks. 5VAC
Ekran ¢oziinurligi: 1A
Hassasiyet: 0.5% + 1 digit @ 5A (£ 4.5A @ 5/500A full range)

Akim Trafo Orani ve Kablo Kesiti Secimi:

1mm2  1.5mm? 2.5mm?
50
Akim trafosunun faz kaydirma etkisini / //
azaltmak igin, akim trafosu Gzerindeki yiik 1 / V4
minimum tutulmahdir. Bir akim trafosunda 40 / / //

faz kaymasi olmasi, akimin dogru
okunmasina ragmen gl¢ ve gug¢

\\
\\
N

N

faktorunin hatall okunmasina neden olur. R / 4
o o g 1/ /

En iyi 6lcim hassasiyeti i¢cin akim trafo PR / / /
oraninin yandaki tabloya gore segilmesi g 20 ’ /
tavsiye edilmektedir. = / /

<15 /’

5 10 / A

/4

o

V

5 10 15 20 25 30 35 40 45 50
CABLE LENGHT TO CT (m)

Akim Trafosu Hassasiyet Sinifi Secimi:

Akim trafosu hassasiyet sinifi, istenen dlgiim hassasiyetine gore secilmelidir. Kontrol cihazinin hassasiyet
sinifi %0.5'dir. Bu nedenle en iyi sonug igin %0.5 hassasiyet sinifi akim trafosu kullaniimasi tavsiye edilir.
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Akim Trafolarinin Baglantisi:

Her akim trafosunun ilgili faz girisine dogru yénde ile baglandigindan emin olunuz. Akim trafolarinin
fazlarinin karistiriimasi, hatali gii¢ ve gli¢ faktdrii okumalarina neden olur.

Akim trafolarinin baglantilarinda hata yapmamak igin, akim trafolarinin sirasi ve polaritesi kontrol
edilmelidir. Aktif gi¢ 6lcimiinde oldugu gibi, hatali akim trafosu baglantilari reaktif gli¢ 6lcimini de
etkiler.

DOGRU SEKILDE YAPILAN AKIM TRAFOSU BAGLANTILARI

MAINS or 0
K L

s1 s2
ALTERNATOR L2°© §v 5 © L2 LOAD
S S
L3 o R 9 I oL3
ST s2
CONTROLLER

Jeneratoriin herbir fazinin 100 kW ile yiklendigini farzedelim. YUk gli¢ faktori (PF) 1.
Olglilen degerler asagidaki gibidir:

kW kVAr kVA pf
Faz L1 100.0 0.0 100 1.00
Faz L2 100.0 0.0 100 1.00
Faz L3 100.0 0.0 100 1.00
Toplam 300.0 0.0 300 1.00
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TERS POLARITENIN ETKISI

o) o L1

MAINS or st 7 s2
ALTERNATOR L2 © KWOL2 ©L2 LOAD
S S
L3 o 7 T oL3
>< s1 s2
CONTROLLER

Jeneratdrin herbir fazinin 100 kW yuk ile yikli olmasi durumu devam etsin. Yuk gug faktora (PF) 1.
Akim trafosunun uglari ters oldugu igin L2 fazinda gug¢ faktort -1,00 olarak goésterilir. Sonugta toplam
jenerator glict 100 kW gosterilir.

Olgllen degerler agagidaki gibidir:

KW KVAr kVA pf
Faz L1 100.0 0.0 100 1.00
Faz L2 -100.0 0.0 100 -1.00
Faz L3 100.0 0.0 100 1.00
Toplam 100.0 0.0 300 0.33
YANLIS FAZ GIRISININ ETKisi
o) oL
MAINS or s1 |52
ALTERNATOR -2 ° KWQL2 ©L2 LOAD
S S
L3 o A )——oL3
s s2
CONTROLLER

Jeneratoriin herbir fazinin 100 kW yiik ile yikli olmasi durumu devam etsin. YUk gug faktort (PF) 1.
Akim trafo uglari yanhs girildigi icin gerilim ve akimlar arasindaki faz kaymasi, L2 ve L3 fazlarindaki gii¢
faktorl -0,50 olarak gosterilir. Sonugta toplam jenerator glici 0 kW gosterilir.

Olgulen degerler asagidaki gibidir:

kW kVAr kVA pf
Phase L1 100.0 0.0 100 1.00
Phase L2 -50.0 86.6 100 -0.50
Phase L3 -50.0 -86.6 100 -0.50
Total 0.0 0.0 300 0.0

-21 -




SMART 500 MK2/MK3 Kullanim Kilavuzu
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3.4. DIJITAL GIRISLER

Girig sayist:

Tamami ayarlanabilen 8 giris

Fonksiyon se¢imi:

Fonksiyon listesinden

Kontak tipi: Normalde ac¢ik yada normalde kapali (programlanabilir)
Anahtarlama: AkU negatif yada aku pozitif (programlanabilir)

Yapi: AkU pozitife 47 k-ohm direng, aku negatife 110k-ohm.
Olgiim: Analog gerilim dlgcima.

Acik devre gerilimi:

Aku geriliminin %70’i

Diisiik esik seviyesi:

Aku geriliminin %35’i

Yiksek esik seviyesi:

Aku geriliminin %85’i

Maksimum giris gerilimi:

Akl negatife gére +100VDC

Minimum giris gerilimi:

AkU negatife gore -70VDC

Girilti filtreleme:

Evet

Digital giris 5, AC sinyal siiren ¢ikis ve giris olarak kullanilir. Bu giris, SU SEVIYE KONTAK girisi olarak
Ozel tasarlanmigtir. Bu terminal, disuUk genlikli saf sinls dalga formu ile strulir. Bu sayede seviye kontaginin

asinmasina neden olmaz.

3.5. ANALOG SENSOR GiRISLERI VE SENSOR TOPRAGI

Girig sayist:

4 giris, tamami programlanabilir, ek olarak sensor toprag girisi

Fonksiyon segimi:

Fonksiyon listesinden

Yapr: 3.3VDC'ye polarize 667 ohm direng
Olgiim: Analog direng él¢gimu.

Acik devre gerilimi: +3.3VDC

Kisa devre akimi: 5mA

Olgiim arahg: 0 - 5000 ohm.

Acik devre esik: 5000 ohm.

Coziinurluk: 1 ohm @ 300 ohm yada daha dlsuk
Hassasiyet: %2 +1 ohm (£7 ohm @300 ohm)
Ortak Mod Gerilim Aralig: + 3VDC

Gurilti filtreleme: Evet
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3.6. SARJ GiRIS TERMINALI

Sarj terminali hem giris hem de gikistir.
Motor ¢alismak icin hazir oldugunda, bu terminal sarj alternatériine uyartim akimi saglar.
Uyartim devresi 2W lambaya denktir.

Uyari ve durdurma alarmi igin esik gerilimleri program parametrelerinden ayarlanabilir.

¢ozunurlugu:

Yapr: e 20 ohm PTC’den akii gerilim gikisi
e gerilim 6lgim girisi
Cikis akimi: 160mA @12VDC
80mA @24VDC
Gerilim dlgiim 0.1vDC

Gerilim 6lgiim hassasiyeti:

%2 + 0.1V (0.9V @30VDC)

Sarj hata uyarisi esik: Ayarlanabilir
Sarj hata durdurma alarm Ayarlanabilir
esik:

Acik devre gerilimi: AKU pozitif

Yiiksek gerilim korumasi:

> 500VDC surekli, aki negatife gore

Ters gerilim korumasi:

-30VDC aki negatife gore

3.7. MANYETIK PiKAP GiRiSi

Yapiu: Diferansiyel frekans dlgiim girisi
Giris empedansi: 50 k-ohm

Giris gerilimi: 0.5VACRMS - 30VACRMS

Maks. Ortak Mod Gerilim + 5VDC

Frekans aralig:: 10Hz - 10 kHz

Cozunurlik: 1 rpm

Hassasiyet: %0.2 + 1 rpm (£3rpm @1500 rpm)
Volan digli arahg:: 1-500

Manyetik pikap girisini baska cihazlara baglamayiniz.
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3.8. DIJITAL CIKISLAR

Cihaz, fonksiyon listesinden segilerek programlanabilir 6 dijital ¢ikisa sahiptir.

Yapi: Negatife geken yari iletken gikiglar.
Maks. siirekli akim: 6.0 ADC

Maks. anahtarlama 33 VDC

gerilimi:

Yiiksek gerilim korumasi: 40 VDC

Kisa devre korumasi: >1.7 ADC

Ters gerilim korumasi: 500 VDC

3.9. SEBEKE KONTAKTOR CIKISI

Yapiu: Role ¢ikisl, normalde kapali kontak. Terminallerden birisi dahili olarak
sebeke faz L1 girisine baghdir.

Maks. anahtarlama akimi: 12A @250VAC

Maks. anahtarlama 440VAC

gerilimi:

Maks. anahtarlama giicii: 3000VA

3.10. JENERATOR KONTAKTOR GIKISI

Yapiu: Roéle ¢ikigl, normalde acik kontak. Terminallerden birisi dahili olarak
jenerator faz L1 girisine baghdir.

Maks. anahtarlama akimi: 16A @250VAC

Maks. anahtarlama 440VAC

gerilimi:

Maks. anahtarlama giicii: 4000VA
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3.11. GIRIS/CIKIS GENISLEME

Cihaz, mevcut giris ve ¢ikiglara ek olarak 32 adet dijital giris ve 32 adet dijital ¢ikis imkani sunmaktadir.

Dijital girislerin sayisi, her biri 8 adet giris saglayan DKG-188 Dijital Giris Genigleme moddlleri
kullanilarak artirilabilir. Dijital girisler ana cihaz Uzerinden programlanabilirler. Anahtarlama karakteristigi
programlanabilir degildir ve aki negatif olmalidir. Istenilen fonksiyon dijital giris olarak ayarlanabilir.

Dijital ¢ikislarin sayisi, her biri 8 adet ¢ikis saglayan DKG-186 Fet Genisleme modillleri kullanilarak
artirilabilir. _Dijital cikiglar, ana cihaz Uzerinde bulunan c¢ikiglar ile ayni elektriksel karakteristiklere
sahiptirler. Istenilen fonksiyon, istenilen ¢ikis icin tanimlanabilir.

Giris ve ¢ikis genisleme moddilleri art arda sirali olacak sekilde ana cihaza baglanirlar. Her bir genisleme
modulu ile birlikte bagdlanti kablosu veriimektedir.

I/O Genigsleme
Konnektoru

EXTENSION

21[SND 2
22|SND 3
23[|SND 4
25[MPU+
26/GND

27|CANH

TO OTHER
INPUT / OUTPUT
GENSET CONTROLLER SMART 500 EXTENSION MODULES
™ ™
STATUS GEN __PHASE UOL TAGES INPUT OUTPUT) INPUT OUTP!

EEEEEREEE

DKG-188 INPUT DKG-186 OUTPUT
EXTENSION MODULE EXTENSION MODULE
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3.13. J1939-CANBUS PORTU

Yapi: CANBUS, izole degil.

Baglanti: 3 telli (CANH-CANL-GND).

Veri aktarim hizi: 250 kbps

Sonlandirma: 120 ohm sonlandirma direnci dahili olarak mevcuttur

Ortak Mod Gerilim: -0.5VDC ... +15VDC, cihaz iginde transzorb ile korunmustur.
Maks. mesafe: 120 ohm dengeli kablo ile 200m

3.13. USB PORTU

USBA-B

Tipi Kablo
Aciklama: USB 2.0, izole degil, HID modu
Veri aktarim hizi: 1.5/12 Mbit/s, otomatik algilama
Konnektor: USB-B (yazici konnektori)
Kablo uzunlugu: Maks. 6m
Fonksiyon: Modbus, FAT32 yazilim giincellemesi i¢in (sadece ylikleme modu)

USB portu, cihaz ile PC baglantisi saglamak igin tasarlanmistir. RainbowPlus programini kullanarak
programlama, jeneratoérlerin kontroll ve dlgulen degerlerin izienmesi yapilabilir.

Cihaz lizerinde bulunan konnektér USB-B tiptir. Bu nedenle A- B tip USB kablosu kullaniimaldir. Bu
kablo, yazicilarda kullanilan kablonun aynisidir.

Programlama, kontrol ve izleme ile ilgili daha detayl bilgiler igin litfen RainbowPlus kullanim kilavuzuna
bakiniz.

Eger USB kablosu cihaza takiliysa, USB bellek portu
devre digi kalir.
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4. TAKILABILIR MODULLER

M-L1 |73
M-C |74

_%.0-%
I..

EXTENSION

22|SND 3
23|SND 4
27|CANH
28|CANL

TAKILABILIR MODULLER

MODEM MODUL -2G Modem Karti,
-3G Modem Karti,
-4G Modem Karti,

-Wi-Fi Karti,

-Ethernet Karti,

-RS-485 Kartl
SENKRONIZASYON MODULU -Senkron Karti
ANALOG MODUL -Analog I/O Genisleme Karti,

-3xSebeke Akim Girigi Karti
-DC Gerilim ve Akim Karti
-Egim Senséru Karti

HABERLESME MODULU -Haberlesme KArti
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1. MODEM MODULLERI

1. GSM MODEM MODULU

Cihazda opsiyonel olarak GSM modem kullaniimasi; modemin beslemesinin dahili olarak yapilabilmesi,
cihazla tamamen uyumlu olmasi ve baska 6zel hicbir montaj gerektirmemesi nedeniyle kullaniciya
avantaj saglar.

1800/1900 MHz manyetik anten, cihazla birlikte verilmektedir. Daha iyi sinyal alabilmek igin, anteni sinyal
alabilecedi bir yere yerlegtiriniz.

ADO

ce | == Anten
- E[E‘ konnektori

ANTENNA

Cihazdaki haberlesme fonksiyonlarini kullanabilmek icin, GPRS baglantisina izin veren bir SIM kart
kullanmaniz gerekmektedir.

Daha detayli bilgi i¢in litfen GSM Modem Konfigiirasyon Kilavuzu dékiimanina goz atiniz.

Acgiklama: 4band GSM/GPRS 850/900/1800/1900MHz modiil.
GPRS multi-slot class 12/12

GPRS mobil istasyon sinif B

Compliant to GSM phase 2/2+.

— Sinif 4 (2 W @850/ 900 MHz)
—Sinif1 (1 W @ 1800/1900MHz)

Fonksiyon: Web istemci, SMTP, Modbus TCP/IP (istemci), SMS, e-mail
Calisma sicakhgi: -40°C ... +85 °C

Veri hizi: maks. 85.6 kbps (indirme), 42.8 kbps (ytkleme)

SIM kart tipi: harici SIM 3V/1.8V, GPRS aktif

Anten: 4 band, manyetik, 2m kablolu

Modiil sertifikalar: CE, FCC, ROHS, GCF, REACH
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GSM UZERINDEN KONUM BELIRLEME

Cihaz GSM sebekesi Gizerinden otomatik olarak konum belirleme 6zelligine sahiptir. Bu 6zelligi aktif
etmek icin herhangi bir ayar gerekmez, 6zellik daima aktiftir.

Bu 06zellik uzaktan izleme igin 6nemlidir, ¢linki cihazlar kendiliginden gergek konumlarinda yer alirlar.
Mobil jeneratorler ise harita Gzerinde hareketli olurlar.

Cihaz GPS lizerinden ¢ok daha hassas konum belirleme 6zelligine de sahiptir, fakat GSM konum
belirleme maliyet getirmez, heryerde (6zellikle GPS sinyali bulunmayan mekanlarda) galisir.

r

Konum belirleme hassasiyeti GSM sistemine
baghdir. Kalabalik bolgelerde hassasiyet birkag yiiz
metre kadardir, buna karsilik kirsal kesimlerde
kilometreler seviyesine ¢ikabilir.

~\

J

4.1.2. Wi-Fi MODULU

EXTENSION

Wi-Fi protokol:

802.11 b/g/n

Frekans aralig::

2.4 GHz ~ 2.5 GHz (2400M ~ 2483.5M)

Baglanti protokolleri:

IPv4, TCP/UDP

Giivenlik:

WPA/WPA2

Fonksiyon:

Web Client, E-mail, Modbus TCP_IP
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4.1.3. ETHERNET MODULU

Baglanti

Ethernet

Modulu
STANDART ETHERNET KABLO
Aciklama: IEEE802.3 uyumlu, 10/100 Base-TX RJ45 ethernet portu
Veri aktarim hizi: 10/100 Mbit/s, otomatik algilama
Konnektor: RJ45
Kablo tipi: CAT5 ya da CAT6
izolasyon: 1500 VAC, 1 dakika
Maks. mesafe: 30m.
Fonksiyon: GOmulit TCP/IP, Web Sunucusu, Web Client, SMTP, e-mail, SNMP,
Modbus TCP_IP

LED FONKSIYONLARI:
YESIL: Ethernet baglantisi saglandi§i zaman bu led yanar.

SARI: Veri transferi gergeklestiginde bu led yanip séner. Bu led periyodik olarak yanip sénerse, veri akisi
oldugu anlagilabilir.
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4.1.4. RS-485 MODULU

RS-485 Modull

EXTENSION

Yapi: RS-485, izole.
Baglanti: 3 telli (A-B-GND). Half dupleks
Veri aktarim hiz: 2400-115200 baud, segilebilir.
Veri tipi: 8 bit data, no parity, 1 bit stop
Sonlandirma: Harici olarak 120 ohm sonlandirma direnci gereklidir.
Ortak Mod Gerilim: -0.5VDC ... +7VDC, cihaz iginde transzorb ile korunmustur.
Maks. mesafe: 1200m @ 9600 baud (120 ohm dengeli kablo ile )
200m @ 115200 baud (120 ohm dengeli kablo ile )

RS-485 portu, MODBUS-RTU protokoliini desteklemektedir. Otomasyon yada bina yonetimi
sistemlerinde veri transferi sadlayabilmek icin birden fazla modil ayni RS-485 hatti lizerinde
paralellenebilir.

Modbus adres listesine, Datakom teknik destek
ekibiyle temasa gegerek ulasabilirsiniz.

Rs-485 portu ile uzak mesafelerde RainbowPlus programi kullanilarak programlama, kontrol ve izZleme
yaplilabilir.

RS-485 portu lizerinden programlama, kontrol ve
izleme ile ilgili detaylar i¢cin RainbowPlus kullanim
kilavuzuna basvurunuz.
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4.2. SENKRON MODULU

1
H
3
4
s
6
8
2
§
o

# =<

4.2.1. ANALOG AVR KONTROL CIKISI

Yapt: izole analog ¢ikis, +3 VDC

Baglanti: 2 telli

Cikis Empedansi: 270 ohms

izolasyon Gerilimi: 1000 VAC, 1 minute

Hassasiyet: 12 bits

Cikis Seviye: Program parametrelerinden ayarlanabilir
Cikis Arahgr: Program parametrelerinden ayarlanabilir

4.2.2. ANALOG GOVERNOR KONTROL CIKISI

Yapu: izole analog ¢ikisi, 0-10 VDC

Referans: Akl negatif

Cikis Empedanst: 1000 ohms

Hassasiyet: 12 bits

Cikis Seviye: Program parametrelerinden ayarlanabilir
Cikis Araligr: Program parametrelerinden ayarlanabilir
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4.2.3. DATALINK-CANBUS PORTU

Yapi: CANBUS, isolated.
Baglanti: 4 telli (DATALINK-H, DATALINK-L, GND, SONLANDIRMA).
Veri hizi: 250 kbps standard (ayarlanabilir 50 ve 500 kbps)

Sonlandirma:

120 ohm dahili direng DATALINK-H terminaline baglidir. Haberlesme
hattini sonlandirmak icin TERMINATION (SONLANDIRMA) terminali
DATALINK-L terminaline képri yapiimalidir.

Izolasyon gerilimi:

1000 VAC, 1 dk.

Ortak mod gerilim:

-0.5 VDC +15 VDC, cihaz i¢inde transzorb ile korunmustur.

Max mesafe: 200m 120 ohm dengeli kablo kullanilarak
-

Datalink hatti her iki ugtan sonlandiriimalidir.
\.

Datalink kablosunun ekranli kismi sadece bir ugtan

sonlandiriimalidr.

[Sonlandlrma

Sonlandirma

Datalink hattinin her iki ugtan sonlandiriimasi
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4.2.4. ANALOG YUK PAYLASMA SiNYALI

Yapi: izole olmayan analog giris & ¢ikig, 0-10 VDC
Referans: AKU negatif

Cikis Empedansi: 1000 ohms

Hassasiyet: 12 bits

Cikis Seviye: Program parametrelerinden ayarlanabilir
Cikis Araligr: Program parametrelerinden ayarlanabilir

3. ANALOG MODUL

1.  ANALOG GIRIS/CIKIS GENISLEME MODULU

Analog giris/¢ikis genisleme moduliinde 3 adet analog giris bulunmaktadir. Her bir giris, modul Gzerinde
bulunan dip anahtarlar sayesinde ayarlanabilmektedir.

-Rezistif,
-4 - 20 mA
-0-10Vdc

A | |/O / 2 3 { 5 (1] 7 5
na_og _ AN _IN 5 RES DN |- [OFF|-- |- [OFF}--
Genisleme Modulu
AN _IN 5 4-20MA PFFlF-- ON |- |- [OFF}--
1 *
I AN_INS0-10v  PFFL-- OFFl—- |- [oN |-
-
N AN_IN 6 RES — |ON |- |OFF|- |- OFF|-
AN ING 4-20M4 |- |OFF}—- lov |- |- OFF}--
AN _IN 6 0-10V - [OFF}-- |OFFf- |- [ON }--
AN IN7420MA - |- - | N |- |~ [pFF
AN IN70-10v - |- - |- PFFl- |- N

Giris segimleri modiil tizerinde bulunan
anahtarlar yardimiyla yapilmaktadir.

r
SND 8 girisi rezistif olarak segilememektedir. Sadece
4-20 mA veya 0-10 VDC segilebilir.

\.

4 )
Modiil izerinde bulunan analog ¢ikislar gelecek
versiyonlarda aktif olacak.

\
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4.3.2. 3 X SEBEKE AKIM GiRiS MODULU

l -
2 -
3 -
ﬂ -
5 =
6 -

EXTENSION

Olgiim yéntemi: True RMS
Ornekleme orant: 8000 Hz

Harmonik analiz: 31. harmonige kadar
Desteklenen baglantilar: 3Faz3CT

3Faz2 CTL1-L2
3Faz2 CT L1-L3
2Faz 2 CT L1-L2
2Faz2 CTL1-L3
1Faz1CT

Akim trafo sekonder
degeri:

5A

Olgiim arahg::

5/5 - 5000/5A minimum

Giris empedansi: 15 mili-ohm
Yiikleme: 0.375W
Maksimum siirekli akim: 6A

Olgiim arahg:: 0.1-75A

Ortak mod offset

AKU- ve akim trafolarinin herhangi biri arasinda maks. 5VAC

Ekran ¢ézunurligu:

1A

Hassasiyet:

0.5% + 1 digit @ 5A (+ 4.5A @ 5/500A full range)
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4. HABERLESME MODULU

1. ETHERNET PORTU

Aciklama:

IEEE802.3 uyumlu, 10/100 Base-TX RJ45 ethernet portu

Veri Aktarim Hizi:

100 Mbit/s, otomatik algilama

Konnektor: RJ45
Kablo tipi: CATS5 ya da CAT6
izolasyon: 1500 VAC, 1 dakika

Maks. Mesafe:

30m.

Fonksiyon:

Gémdlu TCP/IP, Web Sunucusu, Web Client, SMTP, e-mail, SNMP,
Modbus TCP_IP

Ethernet
Konnektort

LED FONKSIYONLARI:

Y
: =
1

e
]

usB

9
| 88N LINNIHIT

P17

@
z
S

EXTENSION

STANDART ETHERNET KABLOSU

YESIL: Ethernet baglantisi saglandigi zaman bu led yanar.

SARI: Veri transferi gergeklestiginde bu led yanip séner. Bu led periyodik olarak yanip sénerse, veri akisi

oldugu anlagilabilir.

-36 -




SMART 500 MK2/MK3 Kullanim Kilavuzu Yazilim V-8.8

4.4.2. USB BELLEK PORTU

USB Bellek
Portu

@
2z
=]

G
== 3

1)

EXTENSION

USB GPS MODUL

Fonksiyon: USB memory, FAT32, data recording
USB GPS module

Aciklama: USB 2.0, izole degil

Besleme ¢ikisi: 5V, 300mA maks.

Veri aktarim hiz: Tam hiz 1.5/12 Mbits/s, otomatik algilama

Konnektor: USB-A (PC tip konnektor)

Kablo uzunlugu: Maks. 1.5m

Fonksiyon: USB bellek, FAT32, veri kaydi

USB bellek portu, detayl veri kaydetme iglemi icin tasarlanmistir. Kayit alma sikhgi, program
parametrelerinden ayarlanabilir.

Tasinabilir USB bellek takildigi anda, cihaz kayit alma islemine baslar ve kayit alma islemi bellek
¢ikartilana kadar devam eder.

Veri kaydetme islemi ile ilgili detayl bilgi icin litfen “Veri Kaydetme” basligina bakiniz.

Eger USB kablosu cihaza bagliysa, USB bellek portu
devre digi kalir.
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4.4.3. RS-485 PORTU

z 3
z

0 g

EE
3
s

L]

@
2z
=]

1)

28|CANL

Yapi: RS-485, izole degil.
Baglanti: 3 telli (A-B-GND). Half dupleks
Veri aktarim hiz: 2400-115200 baud, segilebilir.
Veri tipi: 8 bit data, no parity, 1 bit stop
Sonlandirma: Harici olarak 120 ohm sonlandirma direnci gereklidir.
Ortak Mod Gerilim: -0.5VDC ... +7VDC, cihaz iginde transzorb ile korunmustur.
Maks. mesafe: 1200m @ 9600 baud (120 ohm dengeli kablo ile )
200m @ 115200 baud (120 ohm dengeli kablo ile )

RS-485 portu, MODBUS-RTU protokoliini desteklemektedir. Otomasyon yada bina yonetimi

sistemlerinde veri transferi saglayabilmek icin birden fazla moduil ayni RS-485 hatti lizerinde
paralellenebilir.

Modbus adres listesine, Datakom teknik destek
ekibiyle temasa gegerek ulasabilirsiniz.

Rs-485 portu ile uzak mesafelerde RainbowPlus programi kullanilarak programlama, kontrol ve izleme
yaplilabilir.

RS-485 portu lizerinden programlama, kontrol ve
izleme ile ilgili detaylar i¢cin RainbowPlus kullanim
kilavuzuna bagvurunuz.
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5. BAGLANTI SEKILLERI

Farkli baglanti sekilleri, program parametrelerinden segilir. Sebeke ve jenerator icin farkh baglanti sekilleri
segilebilir.

Asagidaki resimlerde, alternator igin baglanti sekilleri gdsterilmektedir. Akim trafolarinin alternator
tarafinda olduklari varsayilimaktadir.

Benzer baglanti sekilleri, sebeke tarafi igin de yapilabilir.

1. BAGLANTI SEKLIi SECimi

£ Rainbow Plus (Yersion 2.5)

File  Tools  Help

Scada Configuration | Topology | Elptionsl Displayl Timersl \-"oltagel Frequenu:_l,JI Eurrentl Load | Load Managementl Contact
- Module
[EJ- Generator Connection Type
=2 Topology
- Options
- Digplag
- Timers

otage Jenerator -
. Frequency Parametreleri

- Current

. Load 11

- Load Management
- Cortactor Block, I

t- Mains

- Engine / \

H- Analog Inputs H =

[2
[
[
- Digital Inputs
£
[2
[

Phase Drder Check [

|3 Phase, 4'ite Star

Baglanti
Secimi

L1 7
t- Digital Dutputs L2
|- Communication [ P —

H- Synchronization N o

£ Rainbow Plus (Yersion 2.5)

File  Tools  Help

Scada Configuration | Topalogy |Timers| \-"u:nltagel Frequenc_l,ll Contactar Blcu:kl

Module
Generatar ”Eonnection Tupe

-N!a".}s Phase Oider Check

- Topalogy

) L'me{s Sebeke 3 Phase, 4 Wit

~Yoltage i

- Frequency Parametreleri
‘... Contactor Black

H- Engine

H- Analog Inputz

H- Digital Inputs

t- Digital Outputs I

|

H

Baglanti
Secimi

- Communication

- Synchronization //\\
L3 L2

[ e B e Wl s W W e |
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SMART 500 MK2/MK3 Kullanim Kilavuzu

5.2. 3 FAZ, 4 TELLI, YILDIZ

—

TO
LOAD

[3sna}

—_1
F3snd }

oY
d

ALTERNATOR L1

L2
L3

L= 1

5.3.3 FAZ, 3 TELLI, UCGEN

Py

ALTERNATOR L1

—

TO
LOAD

GC

L2
L3
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5.4.3 FAZ, 4 TELLI, UOCGEN

ALTERNATOR L1

L2: & 0

L3,
N ul¥”

TO
LOAD

[o]

5.5.3 FAZ, 3 TELLI, UCGEN, 2 CT (L1-L2)

ALTERNATOR L1

®

L2 TO
o @

L3 0 LOAD

o
O B

GC

—
LFUSE |
I'euee 1
L FUSE |
I'Fuse 1
| FUSE |

s

@
]

=
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5.6. 3 FAZ, 3 TELLI, UCGEN, 2 CT (L1-L3)

ALTERNATOR L1 e
O & &
L2 TO
° ? * LOAD
L3:.‘ % @
GC

—
LFUSE |
I'euee 1
L FUSE |
I'Fuse 1
| FUSE |

e

@
]

=

5.7.2 FAZ, 3 TELLI, UGGEN, 2 CTs (L1-L2)

ALTERNATOR L1
o . O

@
L2"-‘ @ a @ TO
LOAD

Fat
e

l_l
[Fuse]
IFosel
[Fuse]
@
(2]

a

@
]

=

- 42 -



Yazilim V-8.8

SMART 500 MK2/MK3 Kullanim Kilavuzu

5.8.2 FAZ, 3 TELLI, UCGEN, 2 CTs (L1-L3)

ALTERNATOR L1

FaY
r

5.9.1 FAZ, 2 TELLI

\e

T0:>
LOAD

\ @

1

Py
o

ALTERNATOR L1

ISeng |
| asnd I
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6. FONKSiYONLAR

Ayni cihazi, program parametrelerinden secim yaparak farkl fonksiyonlar igin kullanabilirsiniz. Bu sayede
stogunuzda tek bir cihazi muhafaza ederek stok maliyetlerinizi minimumda tutarsiniz.

Cihaz fonksiyon segimi Cihaz Konfigirasyonundan yapiimaktadir

£ Rainbow Plus (Yersion 2.5)

File  Toals  Help
Scada Configuration I Functionality |Screen| Dptiu:unsl Timers' E:-:en:isel Schedulerl Tirme I Drata Lu:uggingl
[=- Module
- Functionality Device Function
- Sereen o
- Options Functionality | SYMNCH
- Timers if_pSF
- Exercise Engine Control Oy r BEM. START
- Scheduler
- Time - MAINS 5N
- Diata Logging | [ ET Locsiion RIESERWED
[#- Generatar . Genset (* Reverse CT Direction
i Mains Cihaz Fonksiyon
& Engine Konfiglirasyonu Load \ Segimi
¥ Analog Inputs Parametreleri
[+ Digital Inputs i
- Diigital Dutputs Mizcellaneous CT Konum
- Eummunu;ahgn Emergency Backup [ Seg|m| [v
[#- Synchronization

6.1. AKIM TRAFOSU KONUMU SEGimi

Akim trafolar alternatdr tarafinda ya da yik barasi tarafinda olabilirler. Akim trafolarinin bulunduklari
yerin sec¢imi Cihaz konfiglirasyonu> Akim Trafosu Yeri program parametresinden ayarlanabilir.

Eger akim trafolari alternatér tarafinda yer alirlarsa, sebeke akim ve gii¢ degerleri goriintilenmeyecektir.

Eger akim trafolar yik tarafinda yer alirlarsa hem sebeke hem de jeneratér akim ve gli¢ degerleri
kontaktor durumuna bagl olarak gérintilenecektir.

Akim trafosu baglanti detaylari igin litfen AMF ¢alisma modu baglanti diyagramlarina gézden gegiriniz.
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6.2 SENKRONIZASYON FONKSiYONU

Senkronizasyon fonksiyonu iki ya da daha fazla jeneratéri ayni barada paralel galistirmak igin kullanilr.

Bu sayede daha yiiksek jenerator guicu elde edilebilir ve yedekli calisma saglanarak daha givenilir
galisma saglanir.

SMART 500 MK2/MK3cihazi sayesinde ayni barada 48 jeneratér paralel ¢alistirilabilir. Jeneratérlerden
biri daima MASTER olarak ¢aligir. Master cihaz baranin gerilim ve frekansini belirler. Ayni anda birden
fazla jeneratér calistiginda 6nce master jeneratdr baraya kapatir. Diger jeneratérler baraya senkron
olurlar ve kontaktdrlerini kapatip yuki paylasirlar

TO LOAD

Jenerator
Barasi

Datalink

Bus
To mains controllers

Maks 48
jenerator

Jenerator
Kontaktoru

SENKRON modu segcildiginde cihaz UZAK CALISTIR girisine bakmaktadir. Eger uzak galistir girisi aktif
edilirse jeneratorler devreye girerler. Uzak galistir girisi Sebeke Senkron cihazindan veya herhangi bir

ATS cihazindan saglanir. Bu giris manuel olarak da verilebilir.
Eger bara enerjili degilse, jeneratorler ¢alistiginda baraya ilk kapatan jeneratér MASTER jenerator olur.

Eger bara enerijiliyse, jeneratorler baraya senkron olurlar ve kontaktoérlerini kapatip yukl paylasirlar.

Yuke girme ve ylkten ¢ikma islemleri rampali bir sekilde yapilmaktadir.
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6.3 SEBEKE SENKRONIZASYON FONKSIYONU

Sebeke senkronizasyon fonksiyonu, jenerator gruplarini sebeke ile senkron calistirmak igin kullanilir.
Jeneratorler ayni barada paralel g¢alisirlar.
Ayni haberlesme hatti (izerinde en fazla 16 sebeke senkron cihazi yer alabilir.
Sebeke senkronu farkl uygulamalar igin kullaniimaktadir:
- Sebekeye/sebekeden yumusak gegis
- Sebeke destekleme
- Sebeke kesintilerine karsin sebeke ile surekli paralel galisma

- Sebekeye gu¢ basma

UZAK
caLisTIR

SINYALI *

Maks 16
sebeke cihazi

L
L

DATALINK
HATTI I

TO GENSET

/ CONTROLLERS &=

Sebeke senkron fonksiyonu segildiginde, cihaz jeneratér grubunun UZAK CALISTIR sinyalini kumanda
eder.

Jenerator barasinda yeterli sayida jeneratér oldugunda, sebeke senkron cihazi barayl sebekeye senkron
yapar ve bara kontaktorinu kapatarak paralel galismalarini sadlar.

Sebeke ile paralel calismada farkli galisma sekilleri vardir. Tek cihaz bitlin fonksiyonlari
sag@layabilmektedir.

Cihazda sebeke ile paralel calisma esnasinda sebeke kesintisi icin korumalar bulunmaktadir. Bu
korumalar jenerator sisteminin sebeke hattini beslemesini dnlemek i¢in kullanilir. Bu korumalar jeneratér
grubunu kisa bir sirede sebeke hattindan ayirir.
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6.4 TEK JENERATOR SEBEKE iLE PARALEL GALISMA

Sadece bir cihaz kullanilarak tek bir jeneratoériin sebeke ile paralel galismasi saglanabilir. Sebeke
senkronu farkli uygulamalar icin kullaniimaktadir:

- Sebekeye/sebekeden yumusak gegis

- Sebeke destekleme
- - Sebeke kesintilerine karsin sebeke ile surekli paralel calisma

- - Sebekeye gli¢c basma

v

JENERATOR SEBEKE

YUK

AMF fonksiyonu segildiginde, sebeke ile paralel ¢alisma igin farkli program parametreleri bulunmaktadir:
-Sebeke destekleme aktif: yiik sebeke ve jenerator tarafindan ayni anda beslenir.
-Yumusak gecis aktif: sebeke ve jenerator arasinda ylk transferi rampali bir sekilde gergeklesir.
-Gl¢ basma aktif: jeneratoér sebekeye gl basar.

Sebeke destekleme galismasinda, jeneratdr grubu sebeke ile siirekli paralel galisir ve sebeke kesintisi
yasandiginda yiik hemen jeneratorler tarafindan karsilanir.

Sebekeye gli¢c basma, sebeke ile yiik paylasimi ve sebeke jeneratdr arasinda yumusak gegis gibi islemler
ayni cihaz kullanilarak yapilabilir.

Cihazda sebeke ile paralel galisma esnasinda sebeke kesintisi icin korumalar bulunmaktadir. Bu
korumalar jenerator sisteminin sebeke hattini beslemesini 6nlemek i¢in kullanilir. Bu korumalar jenerator
grubunu kisa bir sirede sebeke hattindan ayirir.
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6.5. AMF FONKSIYONU

AMF fonksiyonu segcildigi zaman cihaz sebeke gerilimlerini izler, sebeke ve jenerator kontaktorlerini
kumanda eder, motoru calistirir/durdurur, motor ve alternatér korumalarini saglar.

Cihaz hem MPU hem de J1939 CANBUS girislerini desteklemektedir. Bu sayede ayni cihaz mekanik
veya elektronik motorlar igin kullanilabilir.

Cihazin ¢ikislari hem kontaktér hem de motorlu salter kumandasi igin uygundur.

6.6. ATS FONKSiYONU

ATS fonksiyonu segildigi zaman cihaz sebeke gerilimlerini izler, sebeke ve jeneratér kontaktorlerini
kumanda eder ve motoru kumanda eden sisteme Uzak Calistir sinyali verir, ayni zamanda alternator
degerlerini de kontrol eder.

Motor korumasi, motoru kumanda eden sistem tarafindan saglanir.
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6.7. UZAK CALISTIR FONKSIYONU

Uzak Calistir fonksiyonu segcildigi zaman, cihaz harici bir uzak ¢alstir sinyali beklemektedir. Uzak ¢alistir
sinyali geldiginde cihaz motoru galistirir, koruma ve kontrol fonksiyonlarini yerine getirir. Cihaz jenerator
kontaktor/motorlu saltere kumanda eder.

G==
i ;_‘a il =

Cihaz hem MPU hem de J1939 CANBUS motorlar i¢in kullanima uygundur. Bu sayede hem mekanik
hem de elektronik motorlar i¢in kullanima uygundur.
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6.8. MOTOR KONTROLU FONKSIiYONU

Motor kontroli fonksiyonu secildigi zaman, jenerator elektriksel dlgiimleri ve korumalari yapilmaz. Cihaz
alternatdr yokmus gibi davranarak sadece motor kontrolU yapar.

Motor Kontrolii Modu aktif edildiginde:

-cihaz jeneratér AC parametrelerini gdstermeyecektir (volts, amps, kW ve pf).

-jenerator gerilim ve frekans korumalari yapilmayacaktir. Ancak motor devri korumalari aktif
olacaktir.

Motor kontroli fonksiyonu hem AMF hem de Uzak Calistir modlarinda kullanilabilir.

AMF ve Motor kontroli modu segildiginde, cihaz sebekeyi izler ve sebekenin kesilmesine bagli olarak
motoru ¢alistirir. Bu fonksiyon, sebeke kesintilerinde yangin pompasi ve sulama sistemleri igin
kullanighdir.

Uzak Calistir ve Motor kontrolii modu segildiginde, cihaz harici sinyal ile motoru ¢alistirir ve durdurur.

Cihazda hem MPU hem de J1939 CANBUS girisleri bulunmaktadir. Bu sayede hem mekanik hem de
elektronik motorlari desteklemektedir.

[ )
Motor korumasi igin MPU ya da J1939-CANBUS
baglantisini yapmaniz ve motor dusuk devir, motor
yuksek devir limitlerini ayarlamaniz onemle tavsiye
edilir.

\ Y,
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6.9. UZAK KONTROL PANELiI FONKSIYONU

Cihaz, uzaktan izleme cihazi olarak kullanilabilir ve bagka bir modiliin kontrol paneli olarak kullanilabilir.

Kontrol Cihazi

Uzak Kontrol
Paneli

iki modiil arasindaki baglanti, RS-485 veya ethernet portlari (izerinden yapiimaktadir.

RS-485 baglantisi i¢in yapilmasi gereken ayarlar asagidaki gibidir.

PARAMETRE ANA CIHAZ | UZAKTAN iZLEME CiHAZI
Anonscu Mod 0 1

RS-485 Aktif 1 1

RS-485 Haberlesme Hizi herhangi ana cihaz ile ayni

Modbus Adresi herhangi ana cihaz ile ayni

iki modiil arasindaki veri aktarim hizi 2400 ve 115200 baud arasinda segilebilir.
Yiksek aktarim hizi, modiller arasinda daha iyi senkronizasyon saglar, fakat mesafe sinirli olacaktir.

115200 baud ve yeterli bir kablo kullanilirsa, mesafe maksimum 200m olabilir.

9600 baud ve yeterli bir kablo kullanilirsa, mesafe 1200m’ye ¢ikacaktir

Ethernet baglantisi i¢in yapilmasi gereken ayarlar asagidaki gibidir.

PARAMETRE

ANA CIHAZ

UZAKTAN IZLEME CIHAZI

Anonsc¢u Mod

0

1

Anonscu IP Adres

ana cihazin IP adresi

Ethernet lUzerinden uzak panel ¢galismasi i¢in, ana cihazin IP adresi uzak panel cihaza dogru bir sekilde

girilmelidir.
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6.10. 400HZ GALISMA

Standard cihaz 400HZ'de calisabilir. Nominal frekans ayari 500Hz’e kadar yapilabilir. Higbir ayar
yapmadan normal alt ve Ust limitler kullanilabilir.

Cihazdaki 6lgim sistemi, 1000Hz’e kadar 6lgiim yapilabilmesini saglamaktadir. Ancak ekranda 650HzZ’'e
kadar gorebilirsiniz. 650Hz tGizerindeki degerler de 650Hz olarak gosteriimektedir.

Harmonik analizériin band genisligi 1800Hz ile sinirhdir. Bu nedenle 400Hz sistemde, sadece 3.
harmonik gosterilebilmektedir.

400Hz sistemin dalga sekli 10 farkl nokta ile gosterilmektedir. 50/60HZ sinyaller gibi tam olmayacaktir.

Daha detayli bilgi icin “Dalga Sekli & Harmonik Analiz” bélimine g6z atiniz.
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7. BAGLANTI DiYAGRAMLARI
JENERATOR SENKRONIZASYON FONKSIYONU

ALTERNATOR
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1.

SMART 500 MK2/MK3 Kullanim Kilavuzu

- N ™M
B I
o O O O .
o
@
o
f =
@
w
o
S s
Q e
e, |8
=]
g \_.»T g
Pr— INVDI82 T-6E6LI =
3snd J B
ST — HNVO(LZ HoBEGHT, 8
3sn4d 3 @
ESER ancloz — )2k - g
13snd | = +NdW|SZ e =
2 5]
H ASHPZ o
i £
5 : [ o
[ ¥ ONS|EZ Japuasg ‘dwa] 10 w.
c £ ans|ze Japuag As7enyg i m
G Zzansjie Jspueg dwap  * mlv
fl_ | ONsj0Z 1apuag ‘sseld 10 -
aNosi6h L+ PuS Jepuag *
1000|81 T8RS 1UEI00D) MO i
LNILL SPON 430 50101 g™ [
9aNl9L gwnduoiEds e ]
SNISE Zndu sieds \|
¥ NIlFL U BIEd \|
ENIEL (fm dojs Aousbiaiuz |1. [
. ZNIZL - TETRTS] \|.d
22131 2 Iz2 lz=|zolB lee ] L YOH R
LNIEE ainssald [I0 Mo 'V c
i [ eI I VS| -V". 3
| _,_ _m 91no| 6 U e o e =
I 1 i o
{ 3sn4 | | |elile < i<~ |dle] @ g5ino| 8 e 2
| vino| £ Il o gy B
__ 3asnd __ I £1n0| 9 ] AN\ T £
| zinol § ] NS m
_|.__ | Linol ¥ 5
3snd UETD, RS
| -lvel € 11 m m
vl M & W
3
asng S Imsm.. m
Averel auaLve |y __ __ m

No

*2

to GOV 4

to other
D-500s ¢
CONTROL 4

Ground from one end only.

*2

- 53 -




Yazilim V-8.8

SMART 500 MK2/MK3 Kullanim Kilavuzu

7.2. SEBEKE SENKRONIZASYON FONKSIYONU
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*4 Connect to the engine body, close to the senders.

*2 Ground from one end only.
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*{ Connect to the engine body, close to the senders.
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7.6. UZAK CALISTIR FONKSIYONU
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Ground from one end only.
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7.7. MOTOR KONTROL FONKSiYONU
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Battery Negative must be groﬁnded

*4 Connect to the engine body, close to the senders.

*2 Ground from one end only.
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7.8. UZAK KONTROL PANELi FONKSiYONU

~
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Fuse
[ ]

o Emergency Stop

Battery Negative must be groﬁnded *2 Graound from one end only
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8. BAGLANTI GIiRISLERI

U¢ |Fonksiyon Teknik Bilgi Aciklama

01 | Ak (+) +12 veya 24VDC Akl pozitif baglanti ucu.

03 | Akii (-) OoVvDC AkU negatif bagdlanti ucu.

04 | DIJITAL GIKIS 1 Yari iletken cikislar, | Bu rélenin fonksiyonu bir listeden segilerek

1A/28VDC programlanabilmektedir. Fabrika ayari MARS
cikisidir.

05 |DIJITAL GIKIS 2 Bu rélenin fonksiyonu bir listeden segcilerek
programlanabilmektedir. Fabrika ayari
KONTAK cikisidir.

06 |DIJITAL GIKIS 3 Bu rélenin fonksiyonu bir listeden secilerek
programlanabilmektedir. Fabrika ayari ALARM
cikisidir.

07 |DIJITAL GIKIS 4 Bu rélenin fonksiyonu bir listeden segilerek
programlanabilmektedir. Fabrika ayari ON
ISITMA ¢ikisidir.

08 |DIJITAL GIKIS 5 Bu rélenin fonksiyonu bir listeden segilerek
programlanabilmektedir. Fabrika ayari STOP
cikisidir.

09 |DIJITAL GIKIS 6 Bu rélenin fonksiyonu bir listeden segcilerek
programlanabilmektedir. Fabrika ayari
ROLANTI cikisidir.

10 |SARJ Sarj alternatérinin D+/WL terminalini bu uca
baglayiniz. Bu u¢ sarj alternatériine uyartim
akimini saglar ve gerilimini olger.

U¢ |Fonksiyon Teknik Bilgi Aciklama

11 | DIJITAL GIRIS 1 Dijital girigler, Bu giris programlanabilir 6zellige sahiptir.

0-30Vdc Fabrika ayari: Yag Basin¢g Kontak.

12 | DIJITAL GIRIS 2 Bu giris programlanabilir 6zellige sahiptir.
Fabrika ayari: Asin Hararet Kontak.

13 | DIJITAL GIRIS 3 Bu giris programlanabilir 6zellige sahiptir.
Fabrika ayari: Acil Stop.

14 | DIJITAL GIRIS 4 Bu giris programlanabilir 6zellige sahiptir.
Fabrika ayari: Yedek Girig-1.

15 | DIJITAL GIRIS 5 Bu giris programlanabilir 6zellige sahiptir.
Fabrika ayari: Yedek Girig-2.

16 | DIJITAL GIRIS 6 Bu giris programlanabilir 6zellige sahiptir.
Fabrika ayari: Yedek Girig-3.

17 | DIJITAL GIRIS 7 Bu giris programlanabilir 6zellige sahiptir.
Fabrika ayari: Yedek Girig-4.

18 | DIJITAL GIRIS 8 AC sinyal siren|Bu giris, SU SEVIYE KONTAK girisi olarak

clkis ve

giris

olarak kullanilir.

Ozel tasarlanmistir. Bu terminal, disik genlikli
saf sinlis dalga formu ile surilir. Bu sayede
seviye kontaginin asinmasina neden olmaz.
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U¢ | Fonksiyon Teknik Bilgi Aciklama
19 | SENSOR TOPRAK Girig Analog sensorlerin topraklamasi i¢in bu
ucu motor gévdesinde sensorlere yakin bir
yere baglayiniz.
20 |ANALOG SENSOR 1 Analog girigler, Yag basing sensor girigi.
(YAG BASINGC SENSORU) | 0-5000 ohms Bu ucu baska cihazlara baglamayiniz.
21 | ANALOG SENSOR 2 Motor sicaklik sensér girisi.
(SICAKLIK SENSORU) Bu ucu bagka cihazlara baglamayiniz.
22 | ANALOG SENSOR 3 Yakit seviye sensor girisi.
(YAKIT SEVIYE SENSORU) Bu ucu bagka cihazlara baglamayiniz.
23 | ANALOG SENSOR 4 Yag sicaklik sensor girisi.
(YAG SICAKLIK SENSORU) Bu ucu bagka cihazlara baglamayiniz.
24 | SENSOR BESLEME+5V Cikis Bu cikistan sensor beslemesi igin +5V
alinir.  Maksimum ¢ikis akimi 50mA.
Cihazin icindeki sigorta devresi asiri akim
ve kisa devreye karsi koruma saglar.
25 |MPU+ Analog giris, 0.5 to | Bu uglara manyetik pikap sensoruni
30V-AC baglayiniz. Bu is igin 6zel burulu tipte veya
26 |GND .
koaksiyal kablo kullaniniz.
27 | CANBUS-H Dijital haberlesme | Bu uclara elektronik beyinle kumanda
portu edilen motorlarda bulunan J1939 portu
28 | CANBUS-L uclarini baglayiniz. 120 ohm degerindeki
sonlandirma direnci cihaz iginde
mevcuttur. Digaridan sonlandirma direnci
takmayiniz.Bu is i¢in 6zel burulu tipte
kablo kullaniniz.
U¢ |Fonksiyon Teknik Bilgi Aciklama
51 |JENERATOR KONTAKTOR | Réle gikisi, 16A-AC Bu cikis jeneratdr kontaktdriine enerji
verir. Eger jeneratdr fazlarinin gerilim
veya frekansi ayarlanan  sinirlarin
digindaysa jeneratdr kontaktéri cekmez.
ilave emniyet olarak bu cikis sebeke
kontaktorinin kapall kontagindan
gegcirilmelidir.
52 | GEN-L1 Jenerator faz Jenerator fazlarini bu uglara baglayiniz.
54 | GEN-L2 girigleri, 0-300V-AC | Jeneratér faz gerilimlerinin alt ve Ust
56 |GEN-L3 limitleri programlanabilir.
58 |JENERATOR NOTR girig, 0-300V-AC Jenerator fazlari icin nétr ucu.
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U¢ | Fonksiyon Teknik Bilgi Aciklama
59 |GENIM+ Jenerator akim trafo | Jenerator akim trafo uglarini bu girislere
girigleri, 5A-AC baglayiniz. Ayni akim trafosundan baska
60 | GEN - cihazlara baglantt yapmayiniz, aksi
taktirde cihaza zarar verebilirsiniz.
Akim trafolarindan gelen uglari cihazda
61 |GENI2+ ilgili girislere baglayiniz. Ortak baglanti ve
topraklama yapmayiniz. Polaritenin dogru
62 |GENI2- oldugundan emin olunuz.
Her 3 fazda da kullanilan akim trafolarinin
63 |GENI3+ oranlari ayni olmahdir.
64 | GEN I3-
65 |GENI-GND + Akim trafo girigleri, | N6tr hatti Gizerinde bulunan akim trafosunu
5A-AC bu uglara baglayabilirsiniz.
66 | GEN I-GND-
U¢ | Fonksiyon Teknik Bilgi Aciklama
67 | SEBEKE NOTR Girig, 0-300V-AC Sebeke fazlari igin nétr ucu.
69 | SEBEKE-L3 Sebeke faz girigleri, Sebeke fazlarini bu uglara baglayiniz.
71 | SEBEKE-L2 0-300V-AC Sebeke faz gerilimlerinin  alt ve Ust
73 | SEBEKE-L1 limitleri programlanabilir.
74 | SEBEKE KONTAKTOR Role cikisi, 16A-AC Bu cikis sebeke kontaktoriine ener;ji verir.

Eger sebeke fazlarinin gerilim veya
frekansi ayarlanan sinirlarin disindaysa
sebeke kontaktérii cekmez. ilave emniyet
olarak bu c¢ikis jeneratér kontaktorinin
kapali kontagindan gegirilmelidir.
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SENKRON MODULU:

Ue

Fonksiyon

Teknik Bilgi

Aciklama

01

DATA LINK SONLANDIRMA
DIRENCI

120-ohm direng

Bu ug datalink hattini 120 ohm
sonlandirma direnci ile sonlandirmak igin
kullanilir. Datalink hatti her iki ugtan
sonlandiriimalidr. Sonlandirma igin bu ucu
DATA LINK_L (terminal 03) ucuna
baglayiniz.

02

DATA LINK-H

03

DATA LINK_L

Dijital haberlesme
portu, CANBUS,
250kbps

Connect these terminals to the same Data
Link terminals of the next unit. All units are
connected in parallel on the same Datalink
bus.

The bus should be terminated at two ends
only. Termination resistors are provided
inside the unit.

Use a balanced 120 ohms low capacitance
shielded data cable for the best result.

04

DATA LINK_GROUND

0VvDC

Connect this terminal to the shield of the
Datalink from one end only.

05

AVR-

Isolated Output,
+3VDC

AVR voltage control outputs. The output
has adjustable polarity, rest point and gain
through parameter setting.

The isolation is 1000 VAC for 1 minute.

06

AVR +

07

GOv ouT

Isolated Output,
0to10VDC

Governor control outputs. The output has
adjustable polarity, rest point and gain
through parameter setting.

08

GOV GND

09

LOAD SHARE

Output 0to 10 VDC

When ANALOG LOAD SHARE terminals
of all synchronization units are connected
together, they will be able to share the
active load through this analog line, even
without Datalink communication. This
signal is designed as a backup of the
Datalink bus for emergency purposes.
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ANALOG I/0 GENISLEME MODULU:

U¢ | Fonksiyon Teknik Bilgi Aciklama

01 |SND6 Analog girisler, Bu girigler program parametrelerinden
0-5000 ohms segilebilirler

02 |SND7 0to 10 VDC
4to 20 mA

03 |SND8

04 A1+ Analog cikis, Bu cikiglar program parametrelerinden
4t0 20 mA segilebilirler.

05 |GND 0VvDC Gnd ucu

06 |A2+ Analog cikis, Bu gikiglar program parametrelerinden
4t0 20 mA segilebilirler.

07 |GND 0vDC Gnd ucu

SND 8 girisi rezistif girig olarak secgilemiyor. 4-20mA
veya 0-10Vdc olarak secilebilir.

AC AKIM GIiRiS MODULUCURRENT INPUTS PLUG-IN MODULE:

U¢ | Fonksiyon Teknik Bilgi Aciklama
01 |11+ Sebeke akim trafo Sebeke akim trafo uglarini bu girislere
girigleri baglayiniz. Ayni akim trafosundan baska
02 |1- 5A-AC cihazlara baglantt yapmayiniz, aksi
taktirde cihaza zarar verebilirsiniz.
Akim ftrafolarindan gelen uglari cihazda
03 |12+ ilgili girislere baglayiniz. Ortak baglanti ve
topraklama yapmayiniz. Polaritenin dogru
04 |I2- oldugundan emin olunuz.
Her 3 fazda da kullanilan akim trafolarinin
05 |13+ oranlari ayni olmahdir.
06 |I3-
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9. TEKNIK OZELLIKLER

Alternator gerilimi: 0 - 300 V-AC (Ph-N)
Alternator frekansi: 0-600 Hz.
Sebeke (bara) gerilimi: 0 - 300 V-AC (Ph-N)
Sebeke (bara) frekansi: 0-600 Hz.
Baglanti sekli: 1-2-3 faz, notr veya ndtr olmadan
DC besleme gerilimi: 8.0 - 36.0 V-DC.
DC giig tuketimi:
300 mA-DC tipik @12V-DC
150 mA-DC tipik @24V-DC
600 mA-DC maks. @12V-DC
300 mA-DC maks. @24V-DC
V-A-cos hassasiyet: 0.5% + 1 digit
KW-kVA-kVAr hassasiyet: 1.0% + 1 digit
CT arahgi: 5/5A to 5000/5A
VT aralhigi: 0.1/1to 6500/ 1
kW araligi: 0.1kW to 65000 kW
Akim girigleri: akim trafosundan. ../5A /1A
Dijital girigler: giris gerilimi 0 - 36 V-DC.
Analog girig arahgi: 0-5000 ohms.
Sebeke ve jenerator kontaktor gikiglari: 16Amps@250V
Dijital cikiglar: yari iletken ¢ikiglar, 1Amp@28V-DC
Mars sirasinda gerilim diisiimii: 100ms sireyle 0V.
Manyetik pikap gerilimi: 0.5 - 30VAC.
Manyetik pikap frekansi: 0 - 10000 Hz.
GOV kontrol ¢ikisi: 0-10V-DC, izole
AVR kontrol gikisi: £3V-DC, izole
Sarj alternator uyartim: 2W.
Ekran: 2.9”, 128x64 piksel
Ethernet Port: 10/100 Mbits
USB Device: USB 2.0 Full speed
USB Host: USB 2.0 Full speed
RS-485 Port: ayarlanabilir veri aktarim hizi
Data Link Port: izole CANBUS
Calisma ortam sicakhgi: -20°C ... 70°C (-4 to +158 °F)
Isiticil ekran opsiyonu: -40°C ... 70°C (-40 to +158 °F)
Depolama ortam sicakhgi: -40°C ... 80°C (-40 to +176°F)
Maksimum bagil nem: 95% yogusmasiz.
IP koruma sinifi: IP54 6n panel, IP30 arka panel
Boyutlar: 200 x 148 x 46mm (WxHxD)
Pano kesim olgiileri: 176 x 121 mm minimum.
Agirlik: 500g
Kutu malzemesi: isiya dayanikli,yanmaz, ABS/PC
Montaj: plastik braketler yardimiyla pano kapagina tutturulur.
EU Directives Conformity
-2014/35/EC (low voltage)
-2014/30/EC (electro-magnetic compatibility)
Norms of reference:
EN 61010 (safety requirements)
EN 61326 (EMC requirements)
UL / CSA Conformity:
-UL 6200, Controls for Stationary Engine Driven Assemblies (Certificate # - 20140725-E314374)
CSA Compatibility:
-CAN/CSA C22.2 No. 14-13 — Industrial Control Equipment
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10. KONTROL ACIKLAMALARI

10.1. ON PANEL FONKSiYONU

Grafik LCD
ekran

Sebeke
kontaktor
kontrol tusu

OTO hazir
isareti

Mimik Diyagram
(sistem durumu)

FEER IO VRN SET CONTRONER smaR Y500 Jenerator

: : kontaktor
isaretleri kontrol
STATUS GEN _PHASE VOLTAGES MAINS tusu
Programlanabilir W@ L] 0 -2 0
LED géstergeler [N 7 03 0 Ayni grupta
v 4 0 bir Gnceki

Ayni grupta bir ekrana gecis.
sonraki ekrana At S

gegis.
LAMBA TEST

> Next display
Onceki grup group

ekrani

TEST

TEST mod
tusu

OTO mod tusu MANUAL mod

tusu

STOP mod
tusu

RUN mod
tusu

Motor calisma saati yada siiresi ayarlanan degerleri gecerse SERVIS ZAMANI ledi yanip séner ve servis
zamani ¢ikis fonksiyonu aktif olur. Cihazda servis zamani geldiginde olusacak alarmin seviyesi program
parametrelerinden ayarlanabilir.

Servis zamani ¢ikis fonksiyonu, Réle Tanimlamalari program parametresi kullanilarak herhangi bir
cikisa verilebilir. Bu fonksiyon harici réle moduliinde de ayarlanabilir.

SERVIS ZAMANI ledini sondiirmek ve servis zamanini
resetlemek igcin, ALARM SUS ve LAMBA TEST tuslarini ayni

anda 5 sn basili tutunuz.
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10.2. TUS FONKSIYONLARI

FONKSIYON

TEST moduna gegcis. Jeneratdr ¢alisir ve yiku alir

MANUEL moda gecis. RUN tusuna basilarak jeneratdr ¢calistirihr ve OFF tusuna
basilarak jenerator stop eder.

CALISTIRMA moduna gegcis. Jenerator galigir ve yiku almadan bekler.

OTO moda gegis. Gerekli durumda jenerator galisir ve yuka alir

KAPALI moda gecis. Jenerator durur.

Ayni grupta bir sonraki ekrana gecis yapilir.
LAMBA TEST tusu.

Bir 6nceki ekran grubuna gegilir.

Bir sonraki ekran grubuna gegilir.

Ayni grupta bir 6nceki ekrana gecis yapilr.
ALARM ROLESI resetlenir.

CALISTIRMA modunda SEBEKE KONTAKTORU'niin elle kontrol edilmesi.

CALISTIRMA modunda JENERATOR KONTAKTORU'niin elle kontrol ediimesi.

0000000000

Bu iki tusa 5 saniye basih tutulursa PROGRAMLAMA moduna girilir.

0 e ° Fabrika ayarlarina déniis. FABRIKA AYARLARINA DONUS bélimiine
bakiniz.

<
>

Bu iki tusa ayni anda 5 saniye basili tutulursa servis zamani sayicilari resetlenir.
Ayrintili bilgi igin Iitfen SERVIS SURESI ALARM bélimiine bakiniz.
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5 sn basili tutulursa, MANUEL AYAR moduna gegilir.

MANUEL AYAR modunda bu tusa 1 sn basili tutulursa PID AYAR ekrani gelir.

5 sn basil tutulursa cihaz anonsgu moddan ¢ikar.

°0ee

Manuel modda bu tusa 5 sn basili tutulursa OTO OGRENME aktif olur.
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10.3. CIHAZ EKRAN GEGISLERI

Cihaz ¢ok fazla sayida elektriksel ve motor parametrelerini dlgmektedir. Bu parametrelerin
goruntilenmeleri PARAMETRE GRUPLARI'nda ve onlarin alt bagliklar altinda organize edilmektedir.

Farkh ekran gruplari arasinda gegisler ove ° tuslar kullanilarak yapilmaktadir.

° tusuna her basildiginda bir sonraki parametre grubu ekrani gorintilenir. Son parametre grubundan
sonraki ekran ilk parametre grubu ekranidir.

o tusuna her basildiginda bir énceki parametre grubu ekrani gériintiilenir. ilk parametre grubundan
Onceki ekran son parametre grubu ekranidir.

0.0

tusuna her basildiginda ayni grup icerisindeki bir sonraki parametre ekrani gérintilenir. Son
parametre gorintilendikten sonra ilk parametre ekranina gegilir.

Ayni ekran grubu igerisindeki gegisler tuslar kullanilarak yapilir.

tusuna her basildiginda ayni grup igerisindeki bir énceki parametre ekrani gériintiilenir. ilk parametre
gOruntilendikten sonra son parametre ekranina gegilir.

Parametre gruplarinin listesi asagidadir:

Jenerator ( Bara ) Parametreleri: Jeneratdr gerilimleri, akimlar, kW, kVA, kVAr, pf vb...
Motor Parametreleri: Analog sensdr dlgiimleri, motor devri, aki gerilimi, motor saati, vb...

J1939 Parametreleri: J1939 parametresi aktif edilirse bu ekran agilir. Cihaz, elektronik motordan okunan
parametrelerin uzun bir listesini gérintuleyebilmektedir. Ayrintil bilgi igin lutfen J1939 CANBUS

Haberlesme bdlimine géz atiniz.

Sebeke Parametreleri: Sebeke gerilimleri, akimlar, kW, kVA, kVAr, pf vb... Sebeke akimlari ve glc¢
parametrelerinin gorintilenmesi igin akim trafolarinin ylk tarafinda olmalari gerekmektedir. Aksi
durumda sebeke akim ve gug parametreleri gérintllenemez.

Senkronizasyon Ekrani: Grafiksel senkronoskop ekrani gérinttlenir. Senkronoskop ekrani saniyede 10
kez guncellenir.

Osiloskop Ekrani: Bu ekran grubunda gerilim ve akimlarin dalga sekilleri osiloskop gibi gérintilenebilir.
Bitin Faz-nétr ve Faz-Faz gerilimler ile faz akimlari gosteriimektedir. Bu 6zellik sayesinde dalga sekli
bozulmalari ve harmonik bozulmalar gérsel olarak izlenebilir.

Grafiksel Harmonik Analiz Sonuglari: Bu erkan grubunda gerilim ve akim harmonikleri gérintulenir.
Bitin Faz-notr ve Faz-Faz gerilimler ile faz akimlari gosteriimektedir. Bu 6zellik sayesinde karmasik

yiklerin olusturduklari harmonikler izlenebilir. Ekran ¢6zinirligi sadece 2% Uzeri harmoniklerin
goruntilenmesine izin verir. Bitlin harmonik seviyelerini gérmek icin litfen Sayisal Harmonik Analiz

Ekranini kullaniniz.

Sayisal Harmonik Analiz Sonuglari: Bu ekran grubunda gerilim ve akim harmonikleri 0,1% ¢6zunurltkle
gosterilmektedir. Bltlin Faz-notr ve Faz-Faz gerilimler ile faz akimlari gosteriimektedir. Bu 6zellik
sayesinde karmasik yuklerin olusturduklari harmonikler izlenebilir.

Alarm Ekrani: Cihazda olusan bitin alarmlar bu.ekran grubunda gosterilirler. Her alarm tek bir ekranda
gosterilir. Gosterilecek alarm olmazsa “ALARM LISTE SONU” yazacaktir.

GSM Modem Parametreleri: Sinyal glcl, sayicilar, baglanti durumu, IP adresleri vb...

Ethernet Parametreleri: Ethernet baglanti durumu, sayicilar, IP adresleri vb...

Durum & Sayici Gruplari: Bu grupta jeneratdr durumu, servis sayicilari, tarih-saat, yazilim versiyonu gibi
farkli parametre gruplari yer almaktadir.
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10.4. OTOMATIK EKRAN GECISi

Cihaz sebeke, jeneratdr ve motor 6lgim ekranlari arasinda programlanan sure araliyinda otomatik olarak
gegcis yapar. Ekranlar arasi gegis slresi parametresi, RainbowPlus programinda Modiil > Ekran
secgeneklerinden ayarlanabilir.

Ekran Degisme
Suresi

File Tocols Help

Scada Configuration Functionality | Screen | Optiens | Timers | Ewercise | Scheduler | Time | Data Logging
=I- Module
. Functionality Screen
LCD Contrast 35 =
Screen Scroll Timer 0 | =ec
- Scheduler Backlight OFf Timer 60 =] min
Data Logging
- Generator Screen
+- Mains
+- Engine Genset Default Display | Volts v Status Prompts Enable []
+- Analog Inputs 5
+ Digital Inputs Language | English v
+ Digital Outputs
+- Communication )
e Synchronization RTC Clock Adjust
Coefficient M7

Ayni parametreyi manuel olarak cihaz uzerinden de degistirebilirsiniz. Cihazda ilgili parametre
Konfigiirasyon > Ekran Gegis Siiresi.

Eger Ekran Gegis Suresi parametresi 0 olarak ayarlanirsa,
ekranlar arasinda otomatik gegis 6zelligi iptal edilmis olur.

Cihaz on panelinde bulunan tuslardan birine basilirsa
otomatik gecis 2 dakika suresince durur.

Cihazda herhangi bir alarm yada uyari olusursa, ekran
otomatik olarak ALARM LISTESI sayfasina gecis yapar.
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10.5. OLCULEN PARAMETRELER

Cihaz AC dlgumleri detayl bir sekilde gosterebilir.

Mavi renkli olarak yazilan sebeke akim ve gli¢ parametreleri, akim trafolarinin yik tarafinda olmasi
durumunda gdésterilebilir. Latfen detayli bilgi icin baglanti sekillerine géz atiniz.

Olciilen parametreler asagidadir:

Sebeke gerilimi faz L1 ile Notr arasi Jenerator gerilimi faz L1 ile Notr arasi
Sebeke gerilimi faz L2 ile Notr arasi Jenerator gerilimi faz L2 ile Notr arasi
Sebeke gerilimi faz L3 ile Notr arasi Jenerator gerilimi faz L3 ile Notr arasi
Sebeke faz nétr gerilimi ortalama deger Jenerator faz nétr gerilimi ortalama deger
Sebeke gerilimi faz L1-L2 arasi Jenerator gerilimi faz L1-L2 arasi
Sebeke gerilimi faz L2-L3 arasi Jenerator gerilimi faz L2-L3 arasi
Sebeke gerilimi faz L3-L1 arasi Jenerator gerilimi faz L3-L1 arasi
Sebeke frekansi Jenerator frekansi

Sebeke akimi faz L1 Jenerator akimi faz L1

Sebeke akimi faz L2 Jeneratér akimi faz L2

Sebeke akimi faz L3 Jeneratér akimi faz L3

Sebeke ortalama akim degeri Jeneratér ortalama akim degeri
Sebeke kW faz L1 Jeneratér kW faz L1

Sebeke kW faz L2 Jenerator kW faz L2

Sebeke kW faz L3 Jeneratdr kW faz L3

Sebeke toplam kW Jenerator toplam kW

Sebeke kVA faz L1 Jenerator kVA faz L1

Sebeke kVA faz L2 Jenerator kVA faz L2

Sebeke kVA faz L3 Jenerator kVA faz L3

Sebeke kVAr faz L1 Jenerator kVAr faz L1

Sebeke kVAr faz L2 Jenerator kVAr faz L2

Sebeke kVAr faz L3 Jeneratdr kVAr faz L3

Sebeke pf faz L1 Jenerator pf faz L1

Sebeke pf faz L2 Jenerator pf faz L2

Sebeke pf faz L3 Jenerator pf faz L3

Jeneratoér toplam pf

k I f
Sebeke toplam p Jenerator noétr akimi

Sebeke noétr akimi

Asagidaki motor parametreleri her zaman 6lg¢iiliir:

Motor devri (rpm)

Ak gerilimi,

Sarj gerilimi

Cihazda tamamen konfiglre edilebilir 4 adet sensor girisi bulunmaktadir.

Analog sensorlerin tipik olarak bir listesi asagidaki gibidir:

Sogutma suyu sicakligi (°C, °F)
Yag basinci (bar, kPa)

Yakit seviyesi (%, It)

Yag sicakhigi (°C, °F)
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10.6. LED LAMBALARI

OTO HAZIR
isareti

Sebeke var

YRR\ NSET CONTROLLER SMART 500

Sebeke
Kontaktor

STATUS GEN PHASE VOLTHGES

_Uya”. READY St H 0 '2
isareti ALARM /;A LE 0 _3

WARNING

g L3

Jenerator
Kontaktor
ledi

o000

Servis zamani
isareti

Jenerator
devrede ledi

Programlanabilir
LED gostergeler

TEST mod
isareti

STOP mod
isareti

OTO mod
isareti

MANUAL mod
isareti

CALISTIRMA
modu isareti

DURUM LEDLERI:

OTO HAZIR: OTO mod segili ve jeneratérin ¢alismasini engelleyecek bir durum yoksa yanar.
ALARM: Alarm yada yuk atma durumu olusursa bu led yanar.
UYARI: Uyari durumu olugursa bu led yanar.

SERVIS ZAMANI: Servis sayicilarindan bir tanesinin siiresi dolarsa bu led yanar.
MOD LEDLERI: Cihazin (izerinden yada uzaktan modlardan biri segildiginde ledi yanar.

PROGRAMLANABILIR LEDLER: Cihazda 4 adet led kullanici tanimli olarak kullanilabilir. Herhangi bir

alarm veya giris fonksiyonu bu ledlere tanimlanabilir.

SEBEKE ve JENERATOR LEDLERI:

SEBEKE VAR: Sebeke faz gerilimleri ve frekans limitler arasindaysa bu led yanar. E§er program
parametrelerinden sebeke faz sirasi kontroll aktif edlirse, faz sirasinin da dogru olmasi gerekir.
Egder dijital girislerden biri Uzak Calistir olarak ayarlanirsa, bu led girisin durumunu yansitir.
Cihaza Sebeke Simulasyonu sinyali uygulanirsa, sebeke var sayilir. Cihaza Calisma Moduna
Geg girisi uygulanirsa, sebeke yok sayilir.

SEBEKE KONTAKTORU: Sebeke kontaktérii enerjilendiginde bu led yanar.
JENERATOR KONTAKTORU: Jenerator kontaktéri enerjilendiginde bu led yanar.
JENERATOR DEVREDE: Jeneratér faz gerilimleri ve frekans limitler arasindaysa bu led yanar.

Uzak Calistir girisi tanimlanirsa, Sebeke ledi bu girigin
durumunu yansitir.

Sebeke Similasyonu ve Calisma Moduna Geg sinyalleri de bu
ledi etkiler.
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11. DALGA SEKLi EKRANI & HARMONIK ANALiz

Cihazda sebeke ve jenerator gerilim ve akimlari igin hassas harmonik analizéri ve dalga sekli ekrani
bulunmaktadir. Hem faz-nétr hem de faz-faz gerilimler analiz edilmektedir, bu nedenle toplamda 18 kanal
mevcuttur.

/_\ Sebeke akimlarinin analizi i¢in akim trafolarinin yuk tarafinda
olmalar1 gerekmektedir.

Mevcut kanallar:

Sebeke gerilimleri: V1, V2, V3, U12, U23, U31
Sebeke akimlari: 11, 12, 13

Jeneratér gerilimleri: V1, V2, V3, U12, U23, U31
Jenerator akimlari: 11, 12, 13

J5 11 SCOFEMETEFR

Dalga Sekli Ekrani

Dalga sekli gértintileme hafizasi 100 érnek uzunlugundadir ve 13 bit ¢dzinurliktedir, drnekleme orani
4096 ornek/saniye’dir. Bu sayede, 50Hz sinyalin bir gevrimi 82 nokta ile gésteriimektedir.

Dalga seklini cihaz ekraninda, ve daha yiksek ¢dziinlrlikle bilgisayar ekraninda RainbowPlus
programini kullanarak gorintileyebilirsiniz.

Harici cihazlar, ekran hafizasini modbus adres alanindan alabilirler. Daha detayli bilgi icin “MODBUS
Haberlesmeleri”’ bélimine bakiniz.

Dalga sekli ekrani saniyede iki kere glincellenir. tuslarini kullanarak kanallar arasinda gegis
yapabilirsiniz.
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Harmonik analizér Hizli Fourier DontsUimu algoritmasini kullanir ve segilen kanalda saniyede iki kez
hesap yapar.

Ornek hafizasi 1024 drnek uzunlugu ve 13 bit ¢dziinirlikte, drnekleme hizi 4096 érnek/saniye’dir.

Teoriye gore periyodik bir sinyal, sebeke frekansinin sadece tek katlarinda enerjiye sahip olabilir. Bu
nedenle 50Hz sebekede harmonikler sadece 150, 250, 350, 450 Hz ... frekanslarda bulunabilir.

Cihaz 1800Hz ve 31. harmonige kadar analiz yapabilmektedir. 50Hz sistemde 31°e kadar bitiin
harmonikler gosterilebilir, ancak 60Hz sistemde 29’a kadar gdsterilebilir.

400Hz sistemde, sadece 3™ harmonik gosterilebilir.
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Grafiksel Harmonik Tablosu Sayisal Harmonik Tablosu

Harmonikler, cihaz ekraninda 2 farkh sekilde gosterilebilir. Bunlardan ilki grafiksel gosterimdir. Ekran
¢OzUnurligu nedeniyle sadece 2% Uzerindeki harmonikler gosterilebilir.

ikinci gdsterim sekli sayisal gdsterimdir ve biitiin harmonikler daha detayl bilgi saglamak icin 0.1%
¢6zUnUrllk ile gosterilir.

Rainbowplus programinda harmonikler ve dalga sekilleri tek bir ekranda daha yliksek ¢ozinrlik ile
gosterilir.

Mainz | Generators | Engine | Digital Inputs | Digital Dutputs | &nalog Inputs | Harmonics | Alams | Counters | Event Log | User Page

Harmonics: THD=3.4% Scopemeter: 2202V

—

040575

Ed
S =~ NWEOO RO

01010200 000000000000

_- W P @ o W s 3 e
_ e e e NN NN

(=)(=)

Harmonic Distorion

Harmonic Channel Selection Mains Voltage L1-N w

RainbowPlus Scada béliimii: Harmonik Analiz ve Dalga Sekli Ekrani
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12. OLAY KAYITLARI

Cihaz, 400’den fazla olayin kaydini tarih-saati ve olay anindaki élgiim degerleriyle kaydeder.

Olay kayitlar1 sunlari icerir:

-olay sirasi

-olay tipi / hata tanimi (farkli olay kaynaklari icin asagiya géz atiniz)
-tarih ve saat

-galisma sekli

-calisma durumu (ylkte, marslaniyor, vs...)
-motor galisma saati

-sebeke faz gerilimleri: L1-L2-L3
-sebeke frekansi

-jenerator faz gerilimleri: L1-L2-L.3
-jenerator faz akimlari: L1-L2-L3
-jenerator frekans

-jenerator toplam aktif gug (kW)
-jenerator toplam guicg faktori

-yag basinci

-motor sicakligi

-yakit seviyesi

-yag sicakligi

-kabin sicakligi

-ortam sicakligi

-motor devri

-akl gerilimi

-sarj gerilimi

©F Rainbow Plus (Version 2.4)

File  Tools Help

Scada Canfiguration Functionality | Screen | Options | Timers | Exercise | Scheduler | Time || Data Logaing
= Module
Functionality Miscelaneous
Screen ‘wiarring Before Start Drelayed Simulate Maing [ Secondary VaolkFreq [
Timer.s Latch &l 'wamings [ Ol Pressure Switch Prionty [ Buzzer Enable []
Exercize
Scheduler Open With Last Mode Check Auto Not Ready [ Check Unit Mat Tested
Tirne
[rata Logaing
+- Generator Ewent Logs Enable
+- Mainz .
— FGM Entrance Periodic Mode Change [
Olay kayd | ; Shut Diown Load Dump W arning
Segim menUSU M ainz Fail [ Engine Stated [ Genszet On Load []
M Mainz Restore [ Engine Stopped [ Genset 0ff Load []
+- Tpnchromization

Program meniisiine giris olayi: sifre kullanilarak program mentstine her giriste kayit alinir.

Periyodik kayit: jeneratdr ¢alisirken her 30 dakikada bir periyodik kayit alinir ve diger durumlarda her 60
dakikada bir periyodik kayit alinir.

Mod degisimi olayi: calisma modu degistiginde kayit alinir.

Alarm/yiikatma/uyari olaylari: ilgili olay olustugunda kayit alinir.

Sebeke kesildi/sebeke geldi olaylari: sebeke durumu degistiginde kayit alinir.

Jenerator calisti/durdu olaylari: jeneratér durumu degistiginde kayit alinir.
Jenerator yiikte/yiiksiiz olaylari: jeneratdr yik durumu degistiginde kayit alinir.
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Olay kayitlari program menustinden goruntilenir. Bu sayede, olay kayitlari ekranlari diger dlgiim ekranlari
ile karismaz.

Olay kayitlari menlstine girmek igin, ° ve ° tuslarina 5 saniye ayni anda basili tutunuz.

Program moduna gegiste, asagidaki sifre ekrani goriintilenecektir.

2 tusa
5sn
basili
tutunuz.

Enter Your Fassword

[EH] [#]1 (=] [%]

° tusuna 4 defa basarak sifre giris islemini geciniz. Sol altta bulunan ekran gelecektir.

° tusuna tekrar basiniz. Sag alt resimde gosterildidi gibi, en son kaydedilen olay agilacaktir.

ilk sayfada olay sirasi, olay tipi, hata tipi ve tarih- saat bilgileri yer almaktadir.

EVENT RECORDS £1«1

EHGIHE SHUTDOMM

Fail To Start

12-63-2012 18:55,

Olay kayitlarina bakilirken:

o tusuna basilirsa ayni olay igindeki bir sonraki bilgi gérintulenir.
o tusuna basilirsa ayni olay igindeki bir dnceki bilgi goéruntilenir.
° tusuna basilirsa bir dnceki olaydaki ayni bilgi gérintulenir.

° tusuna basilirsa bir sonraki olaydaki ayni bilgi goéruntulenir.
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13. ISTATISTIK SAYICILAR

Cihaz, istatistik amagh kullanim igin bir dizi sifilanamayan sayici sunar.

Bu sayicilar sunlardir:

-toplam jeneratér kWh

-toplam jenerator kVArh endiktif
-toplam jenerator kVArh kapasitif
-toplam jeneratér eksport kWh

-toplam sebeke kWh
-toplam sebeke kVArh
-toplam sebeke kVAh

-toplam motor saati
-toplam mars adedi
-tanka doldurulan toplam yakit miktari

-servise kalan motor saati-1
-servise kalan slre-1
-servise kalan motor saati -2
-servise kalan sure -2
-servise kalan motor saati -3
-servise kalan sire -3

Sayicilar, eneriji kesintilerinden etkilenmeyecek sekilde silinmeyen bir hafizada tutulurlar.

1.  YAKIT DOLUMU SAYICI

Cihaz, ne kadar yakit dolduruldugunu sayabilme 6zelligine sahiptir.

ilgili parametreler:

Parametre Tanimi Birim | Min Maks Fabrika | Aciklama
Ayari
0: MPU girisi motor hizini dlgmek igin
MPU’dan Yakit Darbe ) 0 1 0 kullanilir
Oku 1: MPU girisi yakit dolumu sirasinda
debimetreden gelen darbeleri sayar
Yakit dolumu esnasinda birim hacimde
. : . Uretilen darbe sayisi girilmelidir. Bu
Birim Hacimdeki Darbe - 0 | 65000 | 1000 | p4ivi debi 6|gerir¥ oknik dokimanindan
Agrenebilirsiniz.
Yakit Sayici Birimi Lt/gal - - litre | Yakit sayimi i¢in birim

Yakit tankinin girisinde kullanilan debi élgerin tretmis oldugu palsler okunarak ne kadar yakit
dolduruldugu 6grenilebilir. Debi dlcerin pals ¢ikislari cihazin MPU giriglerine baglanmalidir.

Yakit dolumu sayaci, merkezi izleme sisteminde takip edilebilir. Bu sayede ne kadar yakit takviyesi
yapildigi gorulebilir ve yakit hirsizliklarinin dniine gegilir.
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13.2. YAKIT TUKETIM GOSTERGESI

Cihaz motorun yakit tiketimini iki farkli kaynaktan dlgcerek gdsterebilir.

ECU’den J1939 haberlesme uzerinden gelen anlik yakit tiketim bilgisi Uzerinden
= MPU girisi Uzerinden, yakit tiketim darbelerini sayarak

Eger motor J1939 haberlesme Uzerinden anlik yakit tiketim bilgisini génderiyorsa cihaz bu bilgiyi
dogrudan gdsterecektir.

Egder motorun depodan yakit emis hortumu Gzerine bir akismetre (flowmeter) baglandiysa, cihaz bu
tuketim darbelerini de sayip anlk yakit tuketimini hesaplayabilir ve gdsterebilir.

llgili parametreler:

Parametre Tanimi Birim Min Maks Deger |Aciklama
0: MPU girisi motor hizini élgmek igin

MPU’dan Yakit Darbe ) 0 1 0 kullanihr

Oku 1: MPU girisi yakit dolumu sirasinda
debi dlcerden gelen darbeleri sayar
Yakit dolumu esnasinda birim

Birim Hacimdeki Darbe ; 0 | 65000 | 1000 |hacimde uretilen darbe sayisi

girilmelidir. Bu bilgiyi debi dlgerin
teknik dokimanindan égrenebilirsiniz.

Yakit Sayaci Birimi Lt/gal - - litre Yakit sayimi igin birim (litre/galon)

Bu parametre yakit darbelerinin ne
amagla kullanilacagini belirler.

0: Yakit dolum darbeleri, yakit dolum
sayacini artir.

1: Yakit tiiketim darbeleri, anlik yakit
tiketimini goster.

Yakit Sayag Tipi - 0 1 0
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14. CIHAZ GALISMA SEKILLERI

1.  HIZLI BASLAMA REHBERI

JENERATORU DURDURMA: STOP 0tu5una basiniz.

JENERATORU CALISTIRMA: MAN @ ve RUN 0tU§una basiniz.

ELLE YUK TRANSFERI: SEBEKE ve JENERATC")Re tuslarini kullanarak yik transferi yapiniz.

o]
YUKTE TEST: TEST > tusuna basiniz. Jeneratdr devreye girer ve yiku Uzerine alir.

OTOMATIK CALISMA: AUTO @tU§una basiniz. OTO HAZIR ledinin yandigindan emin olunuz.

Mod degisimi istenilen zamanda yapilabilir. Bu durumun cihaz
tzerinde higbir olumsuz etkisi yoktur.

Jenerator calisirken mod degistirilirse, cihaz yeni ¢alisma
moduna gore hareket edecektir.

14.2. STOP MODU

0 tusuna basilarak cihaz STOP konumuna alinir. Bu konumda, jeneratér calismaz.
Eger Stop Siiresi sonunda jenerator durmazsa, Durma Hatasi uyarisi olusur.

STOP konumundayken cihaza Uzak Galistir yada Calisma Moduna Geg sinyalleri uygulanirsa jenerator
calismaz. Ancak cihaz OTO konumunda olursa caligir.

= AMF ve Tek Jenerator Sebeke ile Paralel Calisma: Eger jeneratdr yikte ¢alisiyorsa, rampali bir
sekilde yUku birakir ve jenerator kontaktérini agar. Motor Sogutma Siiresi kadar ¢alismaya devam
eder ve sogutma stresi sonunda stop eder. Eger sogutma ¢alismasi sirasinda STOP tusuna tekrar
basilirsa, motor hemen durur. E§er sebeke faz gerilimleri ve frekans degeri ayarlanan limitler
icerisindeyse sebeke kontaktort ceker. Eger parametre aktif edilirse cihaz faz sirasi kontroli de
yapar.

= Senkronizasyon & Yiik Paylasma Modu: Egder jenerator ylkte calisiyorsa, rampali bir sekilde yiku
birakir ve jenerator kontaktoriind agar. Motor Sogutma Siuresi kadar ¢calismaya devam eder ve
sogutma suresi sonunda stop eder. Eger sogutma galismasi sirasinda STOP tusuna tekrar basilirsa,
motor hemen durur.

= Sebeke Senkronizasyon ve ATS Modu: Cihaz UZAK CALISTIR sinyalini keser ve jenerator
kontaktorini acar. Eger sebeke faz gerilimleri ve frekans degeri ayarlanan limitler igerisindeyse
sebeke kontaktorl geker. Eger parametre aktif edilirse cihaz faz sirasi kontroli de yapar.
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14.3. OTO MODU

@ tusuna basilarak cihaz oto moduna geger.

OTO modu cihazin otomatik olarak devreye girmesi icin kullanilr.

= AMF ve Tek Jenerator Sebeke ile Paralel Calisma: Cihaz sirekli olarak sebeke degerlerini izler.
Eger sebeke kesilirse jenerator galisir ve ylke girer.

= Senkronizasyon & Yiik Paylasma Modu: Cihaz UZAK CALISTIR sinyaline bakar. Sinyal gelirse
jeneratodr caligir, baraya senkron olur ve rampali bir sekilde yiki paylasir. Senkron ayarlarina gore
jenerator tekrar stop edebilir ve ylik durumuna gore tekrar devreye girebilir.

= Sebeke Senkronizasyon ve ATS Modu: Cihaz surekli olarak sebeke degerlerini izler. Eger sebeke
kesilirse, UZAK CALISTIR cikisi aktif olur ve jeneratdr grubu devreye girer, senkron olup baraya
kapatirlar. Yeterli sayida jenerattr baraya senkron oldugunda, cihaz yiku jeneratorlere transfer eder.
Sebeke geri geldiginde, jenerattr grubu sebekeye senkron olur ve yik, jeneratérlerden sebekeye
rampali bir sekilde transfer edilir. Jeneratorler sebekeye yiikii transfer ettikten sonra jenerator
kontaktort agar.

Eger panel kilitleme girigi tanimlanir ve cihaza bu giris verilirse,
mod degistirme yapilamaz. Ancak ekranlar arasinda gegis
yapilabilir ve program parametreleri goruntiilenebilir.

Sebekenin var sayilmasi:

e Sebeke fazlarindan en az birinin gerilim yada frekans degeri programlanan degerlerin disina ¢ikarsa,
sebeke yok sayilir.

o Eger Sebeke Similasyonu girisi uygulanirsa, sebeke var sayilir.
o Eger Calistirma Moduna Geg sinyali uygulanirsa, sebeke yok sayilir.
e Eger cihazda Uzak Calistir girisi tanimlanirsa, sebekenin durumu bu sinyale gére belirlenir.

Sebekenin yok sayilmasi ve jeneratoriin devreye girmesi:

e Eger cihazda Motor Calisma Gecikmesi parametresi ayarlanirsa, kisa sureli sebeke kesintilerinde
jeneratdriin gereksiz yere devreye girmesini dnlemek icin cihaz bu stire kadar bekler. Sebeke
degerleri bu sure igerisinde normale donerse, jenerator devreye girmez.

¢ Cihazda kontak ¢ikigi aktif olur ve eger program parametrelerinden 6n isitma suresi ayarlandiysa
cihaz bu sure kadar bekler.

e Ayarlanan mars suresi kadar motor marglanir. Motor ¢alistiginda mars ¢ikisi hemen keser. Detayli
bilgi igin litfen Marg Kesme bolimine goz atiniz.

e Ayarlanan siure kadar motor rélantide galigir.
e Jenerator nominal devre ¢ikar ve motor isitma suresi kadar yuki almadan calisir.

o Eger jenerator faz gerilimleri, frekans ve faz sirasi dogruysa, jenerator kontaktor siiresi kadar beklenir
ve bu siire sonunda jenerator kontaktorl enerjilenir.
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Sebekenin tekrardan var sayilmasi ve jeneratoriin durdurulmasi:

e Sebeke gerilimlerinin stabil olmasi icin; jeneratdr, sebeke bekleme siresi kadar ¢alismaya devam
eder.

e Bu slrenin sonunda jenerator kontaktdrt acar ve sebeke kontaktdri sebeke kontaktor suresi
sonunda enerjilenir.

o Eger cihazda sogutma suresi ayarlanirsa, jeneratdr bu sure kadar bosta calismaya devam eder.
e Sogutma suresi bitmeden, cihaz motor devrini rélantiye dugurur.

e Sogutma suresi sonunda kontak ¢ikigi kesilir ve stop solenoid ¢ikisi stop solenoid suresi boyunca
enerjilenir, motor durur.

o Cihaz, bir sonraki sebeke hatasi i¢in hazir olarak bekleyecektir.

Eger cihazda haftalik galisma ayarlanirsa OTO ledi yanip s6ner
ve cihaz STOP modundaki ¢calisma seklini gosterir.

14.4. MANUEL CALISTIRMA MODU

MAN @ ve ardindan RUN 0 tusuna basilarak jeneratér manuel olarak galigtirilabilir.

Manuel ¢alistirma modunda sebeke durumuna bakilmadan jenerator ¢aligir.

Manuel galistirma modunda kontaktor tuslar MC ve GC e aktif olur.
Bu tuslardan birine basildiginda kontaktor pozisyon degistirir. Kontaktor agiksa kapatir, kapaliysa acar.

Kontaktdrler manuel olarak ag-kapa yapilirken eger diger kontaktor kapali pozisyonda ise 6énce bu
kontaktor agar daha sonra ilgili kontaktor stire sonunda kapatir.

Q tusuna basilirsa jenerator stop eder.

= AMF ve Tek jenerator Sebeke ile Paralel Calisma Modu: Jeneratér yiikii almadan bosta galisir.

e tuslarina basilarak yiik transferi yapilabilir. Eger kesintisiz gecis ve yumusak gegis

parametreleri aktif edilirse, jenerator sebekeye senkron olur ve yik transferi rampali bir sekilde
kesintisiz yapilir. Bu ¢alisma sekli her iki yonde de gergeklesebilir.

= Senkronizasyon & Yiik Paylasma Modu: Jenerator bosta ¢aligir. e tusuna basilarak yuk
jeneratore transfer edilebilir.

Eger e tusuna basilirsa ve eger bara enerijili degilse, jeneratér kontaktorini kapatir ve
master olur. Eger bara zaten enerjiliyse, jeneratdr baraya senkron olur kontaktorina
kapatir ve ylki paylasir.

Eger e tusuna tekrar basilirsa jeneratér yuki rampali bir sekilde birakir ve
kontaktorinl acar.
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Sebeke Senkronizasyon ve ATS Modu: Cihaz UZAK CALISTIR sinyali gdnderir ve jeneratdrler

devreye girip, baraya senkron olurlar. Ancak yik sebeke tarafindan karsilanir. A tuslarina
basilarak yik transferi yapilabilir. E§er kesintisi gecis ve yumusak gegcis parametreleri aktif
edilirse, jeneratorler sebekeye senkron olurlar ve ylk transferi kesintisiz ve rampali bir sekilde
gergeklesir. Bu galisma sekli her iki yonde de gergeklesebilir.

Motor calismasi sirasiyla asagidaki sekilde gerceklesir:

Cihazda yakit ¢ikisi aktif olur ve 6n Isitma stresi kadar beklenir.

Mars cikisi aktif olur, mars kesme limitlerinden herhangi birine ulasildiginda mars ¢ikisi birakir.
Detayli bilgi igin Mars Kesme bolimuine goz atiniz.

Motor rélanti galisma suresince rolantide galisir.

Baska bir mod segilene kadar jeneratér bosta caligir.

Eger kesintisiz gecis yapilmak istenirse, cihaz senkronizasyon
kontrolii yapar. Senkronizasyon saglanirsa, kontaktorlerin her
ikisi de ¢ok kisa bir siire i¢in kapanir ve kesintisiz ge¢is saglanir.

Eger Acil Yedekleme modu segiliyse ve sebeke kesilirse, \
sebeke kontaktoru birakir ve jenerator kontaktori gceker.

Sebeke degerleri normale dondiigli zaman, kontaktorler
sebeke yoniinde degisir ancak jenerator galismaya devam
eder.

J
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14.5. TEST MODU

o]
tusuna basilarak TEST moduna gegilir.

TEST modu jeneratéri yuk altinda test etmek igin kullanilir.
Test moduna gegildiginde sebekeye bakilmaksizin jeneratr devreye girer ve yuku alir.
Baska bir moda gecilmedigi middetce jenerator yikte ¢calismaya devam eder.

AMF Modu: Jeneratdr calisir ve kesintili gegis yapilir.

= Tek Jenerator Sebeke ile Paralel Calisma Modu: Jenerator calisir ve kesintisiz gegis yapilir.

= Senkronizasyon & Yiik Paylasma Modu: Jenerator calisir. Eger bara enerjili degilse jenerator
kontaktoérini kapatir. Eger bara enerjiliyse, jenerator baraya senkron olur ve yuki paylagsir.

= Sebeke Senkronizasyon ve ATS Modu: Cihaz UZAK CALISTIR sinyali génderir ve jeneratdrler
caligip baraya senkron olurlar. Yeterli sayida jeneratér baraya senkron olursa, yuk jeneratorlere
transfer edilir.
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15. KORUMALAR VE ALARMLAR

Cihazda 3 farkh seviyede koruma vardir; alarmlar, uyarilar ve yik atmalar.
1 ALARMLAR: Bunlar en 6nemli hatalardir ve asagdidaki islemlere yol agarlar:
- ALARM ledi sabit olarak yanar,
- Jeneratdr kontaktori hemen birakir,
- Motor hemen durur,
- Alarm gikigi enerjilenir.
2 YUK ATMALAR: Bu hatalar asagidaki islemlere yol acarlar:
- ALARM ledi sabit olarak yanar,
- Jeneratdr kontaktor hemen birakir,
- Motor sogutma calismasi yaptiktan sonra durur,
- Alarm gikigi enerjilenir.
3 UYARILAR: Bu hatalar asagidaki islemlere yol acarlar:
- UYARI ledi sabit olarak yanar,
- Alarm gikigi enerjilenir.

Hata durumu olusursa, otomatik olarak ALARM LiSTESI
sayfasi goruntilenir.

Alarmlar ilk gelen esasina goére caligir:

-Eger herhangi bir alarm varsa daha sonra gelen alarm, yik atma ve uyarilar igsleme alinmaz,
-Eger herhangi bir yik atma varsa daha sonra gelen yiik atma ve uyarilar isleme alinmaz,
-Eger herhangi bir uyari varsa daha sonra gelen uyarilar dikkate alinmaz.

basiniz. Bu tug alarmlari ortadan kaldirmaz.

0 ALARM rolesini biraktirmak icin KORNA SUS tusuna
A B

Programlamaya gore alarmlar kilittemeli veya kilitlemesiz tipte olabilir. Kilitlemeli alarmlar icin, alarm sebebi
ortadan kalksa bile alarm isiklar yanik kalirlar ve jeneratdriin galismasina engel olurlar.

Cihaz uzerindeki alarmlar kontrol butonlarindan herhangi birine
basilarak silinebilir:

0000

Birgok hata programlanabilir limitlere sahiptir. Bu limitleri bulmak i¢in programlama bélimunu inceleyiniz.
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15.1. KORUMALARI iPTAL ETME

Cihaz giris fonksiyonlarindan herhangi biri “Korumalari iptal Et” fonksiyonu olarak ayarlanabilir.

Bu fonksiyon, jeneratoriin yangin veya diger acil durumlarda bozulana kadar galismasini saglar.

Bu giris fonksiyonu “Uyar1” olarak ayarlanmalidir. Bdylece, korumalar iptal edildigi zaman cihaz ekraninda
uyari mesajini gorebiliriz.

Korumalar iptal edildigi zaman, batln stop alarmlari ve ylk atmalar cihazda uyari olarak algilanir ve
jenerator calismaya devam eder.

Girig sinyali kalici olarak uygulanabilecegi gibi harici bir anahtar kullanilarak istenildigi zaman korumalar
iptal edilebilir.

Korumalar iptal etme girisi, jeneratorii zarar gorene kadar
calistinir.

Bu durum ile ilgili uyarilan jenerator odasinda yazi ile belirtiniz.

15.2. SERViIS ZAMANI ALARMI

Bu led jeneratdriin periyodik servisinin dizenli olarak yapiimasina yardimci olmak amaciyla kullanilir.

Periyodik servis belirli bir motor saati dolunca yapiimaktadir (6rnegin 200 saat). Ayni zamanda bu motor
saati dolmasa bile belirli bir slire sonunda mutlaka yapilmaktadir (6rnegin 12 ay)

Cihaz, farkli alarm oncelikleri ile birbirinden farkl 3 servis sliresi tanimlanmasi imkani sunmaktadir.

Farkh servis zamanlarinda cihazda uyari, yik atma yada alarm gibi farkh seviyelerde hatalar olusmasi
saglanabilir.

Cihazda motor saati ve servis periyodu ayri ayri programlanabilmektedir. E§er bu program parametrelerinden
herhangi biri 0 olarak ayarlanirsa, bu parametre kullaniimamig olur. Ornegdin motor saati 200 saat ve bakim
periyodu 0 ay olarak verilirse sadece motor saati dolunca servis zamani gdstergesi yanacak ve servis zamani
réle fonksiyonu aktif olacaktir.

Servis zamaninin gelmesi durumunda servis zamani gostergesi (kirmizi) yanip sénmeye baslar ve servis
zamani ¢ikis fonksiyonu aktif olur.

Servis zamani réle fonksiyonu, Réle Tanimlamalari program parametreleri kullanilarak dijital ¢ikiglardan
birine verilebilir. Rdle ¢ikig karti kullaniliyorsa, fonksiyon bu karttaki rolelere de atanabilir.

Gostergeyi sondurup servis sliresini yeniden
baslatmak icin ALARM SUS ve LAMBA TEST butonlar
5 saniye boyunca birlikte basil tutulmalidir.

Cihazin servis i¢in kalan motor saati ve servis i¢in kalan suresi enerji kesintilerinden etkilenmeyecek
sekilde hafizaya kaydedilir. Enerjiyi kesmek herhangi bir bilgi kaybina yol agmaz.

Servise kalan motor saati ve siire JENERATOR DURUM ekran meniisiinden gériintilenebilir.
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15.3. ALARMLAR

Dijital giris ve analog sensor alarmlarinda alarmin adi, 6rnekleme
ve islem programlanabilirdir.

Bu boliimde sadece dahili alarmlar agiklanacaktir.

JENERATOR DUSUK /
YUKSEK FREKANS

Jeneratdr frekansinin programlanmis olan sinirlarin digina ¢gikmasi
durumunda sonunda olusur. Jenerator frekansi motorun ¢alismasindan
hata koruma siiresi sonra kontrol ediimeye baslanir. Uyari ve alarm igin
alt ve Ust sinirlar ayri ayri tanimlanabilmektedir. Yuksek frekans durdurma
limitinin %12 fazlasi her durumda kontrol edilir ve motoru hemen durdurur.

JENERATOR DUSUK /
YUKSEK DEVIR

Motor devrinin programlanmig olan sinirlarin digina ¢ikmasi durumunda
sonunda olusur. Motor devri, motorun ¢calismasindan hata koruma siiresi
sonra kontrol edilmeye baslanir. Uyari ve alarm igin alt ve Ust sinirlar ayn
ayri tanimlanabilmektedir. YUksek devir durdurma limiti her durumda
kontrol edilir ve motoru hemen durdurur.

JENERATOR DUSUK /

Jeneratdr faz gerilimlerinin Gerilim Hata Siiresince programlanmis olan

YUKSEK GERILIM sinirlarin disina gikmasi durumunda olusur. Bu hata, motorun
calismasindan hata koruma siiresi sonra kontrol edilmeye baslanir.

DUSUK / YUKSEK AKU Ak geriliminin programlanmis olan sinirlarin digina gikmasi durumunda

GERILIMI olusur. Duguk ve yuksek gerilim limitleri ayri olarak programlanabilirler. Hata
gecikme suresi de programlanabilir.

MARS HATASI Programlanan marglama adedi sonunda jenerator calismazsa olusur.

DUSUK SARJ GERILIMI

Sarj alternator gerilimi programlanmis olan limitin altina diiserse olusur. Bu
hata, motorun ¢calismasindan hata koruma siiresi sonra kontrol ediimeye
baslanir.

J1939 ECU HATASI

Elektronik motorun ECU Unitesinden 3 saniye boyunca bilgi alinamazsa
olusur. Bu alarm sadece kontak agikken kontrol edilir.

GERILiIM DENGESIZLIGI

Jeneratdr faz gerilimlerindan herhangi biri Gerilim Hata siiresi boyunca
Gerilim Dengesizlik Limit degeri kadar ortalama degerden farklihk
gosterirse olusur. Bu hata, motorun ¢alismasindan hata koruma siiresi
sonra kontrol edilmeye baslanir.

AKIM DENGESIZLIGI

Jenerator faz akimlarindan herhangi biri Akim Hata siiresi boyunca Akim
Dengesizlik Limit degeri kadar ortalama degerden farkhlik gosterirse
olusur. Bu hata, motorun galismasindan hata koruma siiresi sonra
kontrol edilmeye baslanir.

ASIRI AKIM

Jeneratdr faz akimlarindan en az biri IDMT egrisine gore Agirt Akim Limit
degerinin Uzerine gikarsa agsiri akim alarmi olugur. Bekleme siresi asiri akim
seviyesine gore degismektedir. Eger bu suire dolmadan akim limit degerin
altina dlserse alarm olusmaz. Litfen Asirt Akim Koruma bolimine bakiniz.

PIKAP SINYAL HATASI

Manyetik pikap girisinden 6lgilen motor devri Hiz Sinyal Hatasi Siiresi
boyunca Mars Kesme RPM degerinin altina duserse olusur. Sinyal
hatasinda olusacak islem programlanabilir.

SERVIS ZAMANI

Servis sayicilarindan birinin siresi dolarsa olusur. Servis sayicilarini

resetlemek igin 0 ve o tuslarina 5sn basili tutunuz.
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15.4. YUK ATMA ALARMLARI

Dijital giris ve analog sensor alarmlarinda alarmin adi, 6rnekleme
ve islem programlanabilirdir.

Bu boliimde sadece dahili alarmlar agiklanacaktir.

GERILIM DENGESIZLIGI

Jeneratdr faz gerilimlerindan herhangi biri Gerilim Hata siiresi boyunca
Gerilim Dengesizlik Limit degeri kadar ortalama degerden farkhhk
gosterirse olusur. Bu hata, motorun ¢alismasindan hata koruma siiresi
sonra kontrol edilmeye baslanir. Hata olustugunda yapilacak islem
programlanabilir.

AKIM DENGESIZLIK

Jeneratdr faz akimlarindan herhangi biri Akim Hata stiresi boyunca Akim
Dengesizlik Limit degeri kadar ortalama degerden farklilik gésterirse
olusur. Bu hata, motorun galismasindan hata koruma siiresi sonra
kontrol edilmeye bagslanir. Hata olustugunda yapilacak islem
programlanabilir.

ASIRI AKIM

Jeneratdr faz akimlarindan en az biri IDMT egrisine gore Agirt Akim Limit
degerinin Uzerine ¢ikarsa asiri akim alarmi olusur. Bekleme siresi asiri akim
seviyesine gore degismektedir. Eger bu suire dolmadan akim limit degerin
altina dlserse alarm olugsmaz. Litfen Asirt Akim Koruma bolimiine bakiniz.

ASIRI YUK

Jeneratér gucl (kW) Asin yiik yik atma limitinin Asir yiik gecikme siiresi
boyunca Uzerine ¢ikarsa olugur. Gecikme suresi bitmeden gug¢ sinir degerin
altina inerse alarm olugsmaz.

TERS GUC

Jenerator gict (kW) negatif ise ve Ters Giig limitinin Ters Giig Gecikme
stiresi boyunca Uzerine ¢ikarsa olugur. Gecikme suresi bitmeden gug sinir
degderin altina inerse alarm olugsmaz.

JENERATOR FAZ SIRASI
HATASI

Jeneratdr faz sirasi ters ise olusur.

SEBEKE CB ACMA
HATASI

Kontaktor geribesleme girisi tanimlanir ve Kontaktor Agma/Kapama Hata
suresi igerisinde ilgili kontaktér blogundan bu girise sinyal gelmezse
olusur.

JENERATOR CB
KAPANMA HATASI

Kontaktor geribesleme girisi tanimlanir ve Kontaktor Agma/Kapama Hata
suresi igerisinde ilgili kontaktor blogundan bu girise sinyal gelmezse
olusur.

PIKAP SINYAL HATASI

Manyetik pikap girisinden 6lgtilen motor devri Hiz Sinyal Hatasi Siiresi
boyunca Mars Kesme RPM degerinin altina diserse olusur. Sinyal
hatasinda olusacak islem programlanabilir. Hata olustugunda yapilacak
islem programlanabilir.

SERVIS ZAMANI

Servis sayiclilarindan birinin slresi dolarsa olugur. Servis sayicisini

resetlemek igin o ve o tuslarina 5sn basili tutunuz. Ekranda
‘Tamamlandi’ yazacaktir.

CiHAZ KILITLENDI

Cihaz kilitlendiginde olusur.

TOP_OLOJi ) Otomatik toploji belirleme aktifken, motor ¢alistiktan sonra koruma stiresi
BELIRLENEMEDI doldugunda toploji belirlenememigse olusur.
Uyartim Kayip Jenerator yikte galisirken AVR c¢ikigl limitlere dayanirsa bu alarm olusur.
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Senkronizasyon Hata

Eger Senkron Hata suresi icerisinde senkronizasyon gerceklesmezse bu
alarm olusur.

G59: Sebeke Frek. Yok

Sebeke ile yiik paylagsma veya sebeke glic basma gibi sebeke ile paralel
¢alisma durumlarinda, eger sebeke kesilirse jeneratorler butin sebekeyi
beslemeden 6nce sebeke ontaktori agar.

G59: Sebeke Frek. Hata

Sebeke ile ylUk paylasma veya sebeke glic basma gibi sebeke ile paralel
calisma durumlarinda, eder sebeke kesilirse jeneratorler butlin sebekeyi
beslemeden 6nce sebeke ontaktori agar.

G59: Sebeke Ters Giig

Sebeke ile yiik paylasma veya sebeke glic basma gibi sebeke ile paralel
¢alisma durumlarinda, eger sebeke kesilirse jeneratorler butin sebekeyi
beslemeden 6nce sebeke ontaktori agar.

G59: R.o.c.o.f. df/dt

Sebeke ile yiik paylagsma veya sebeke glic basma gibi sebeke ile paralel
calisma durumlarinda, eger sebeke kesilirse jeneratorler butiin sebekeyi
beslemeden 6nce sebeke ontaktdri agar.

G59: Vector Shift

Sebeke ile yiik paylagsma veya sebeke glic basma gibi sebeke ile paralel
¢alisma durumlarinda, eder sebeke kesilirse jeneratorler bitiin sebekeyi
beslemeden 6nce sebeke ontaktori agar.

Bara Voltaj Hatasi

Eger bara gerilimi limitler icerisinde degilse veya master jenerator baraya
kapatacag! sirada barada Olu Bara limitinin (izerinde bir gerilim varsa bu
alarm olusur.

Bara Frek. Hata

Eger bara frekansi ayarlanan limitler icerisinde degilse bu alarm olusur.
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15.5. UYARILAR

Dijital giris ve analog sensor alarmlarinda alarmin adi, 6rnekleme
ve islem istenilen sekilde programlanabilir.

Bu boliimde sadece dahili alarmlar agiklanacaktir.

Butiin uyarilar tek bir program parametresi ile kilitlemeli
yapilabilirler: Cihaz Konfigilirasyonu >Biitiin Uyarilan Kilitle

) Rainbow Plus (Beta Yersion 1.0.0.6)
File  Tools  Help

Scada Canfiguration

= Module
Functionality
Screen
Optiohs
Timners
Exercize
Scheduler
Timne
Generator
[EET
Engine
Analog Inputs
Digital Inputs
Digital Qutputs

T oy N I

Functionality | Screen | Options | Timers || Exercise | Schedulsr | Time

Mizcelaneous

"Warning Before Start Delayed Simulate Maine [ Secondary Yolt-Freqg []

Latch &ll'wWarnings Buzzer Enable [

0l Pressure Switch Priority [

Event Logs Enable
Periodic
Mode Change [
Mains Fail [ ]

\Warhing

Bitin Uyarilan Kilitle e

JENERATOR DUSUK /
YUKSEK FREKANS

Jenerator frekansinin programlanmis olan sinirlarin disina gikmasi
durumunda olusur. Jeneratér frekansi motorun ¢aligmasindan hata
koruma siiresi sonra kontrol edilmeye baslanir. Uyari ve alarm igin alt ve
Ust sinirlar ayri ayri tanimlanabilmektedir. Yiiksek frekans durdurma
limitinin %12 fazlasi her durumda kontrol edilir ve motoru hemen durdurur.

JENERATOR DUSUK /
YUKSEK DEVIR

Motor devrinin programlanmis olan sinirlarin digina ¢ikmasi durumunda
olusur. Motor devri, motorun calismasindan hata koruma siiresi sonra
kontrol edilmeye baslanir. Uyari ve alarm i¢in alt ve Ust sinirlar ayri ayri
tanimlanabilmektedir. Yiksek devir durdurma limiti her durumda kontrol
edilir ve motoru hemen durdurur.

JENERATOR DUSUK /

Jeneratdr faz gerilimlerinin Gerilim Hata Siiresince programlanmis olan

YUKSEK GERILIM sinirlarin digina gikmasi durumunda olusur. Bu hata, motorun
¢alismasindan hata koruma siiresi sonra kontrol edilmeye baslanir.

DUSUK / YUKSEK AKU Ak geriliminin programlanmig olan sinirlarin digina gikmasi durumunda

GERILimi olusur. Dusuk ve yiksek gerilim limitleri ayri olarak programlanabilirler. Hata
gecikme suresi de programlanabilir.

DURMA HATASI Eger motor Stop Siiresi igerisinde durmazsa bu hata olusur.

DUSUK SARJ GERILIMI

Sarj alternatér gerilimi programlanmig olan limitin altina diserse olusur. Bu
hata, motorun ¢calismasindan hata koruma siiresi sonra kontrol edilmeye
baslanir.
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J1939 ECU HATASI

Elektronik motorun ECU Unitesinden hata kodu alininca olusur. Bu hata
motoru durdurmaz. Motorun durmasi gerekiyorsa ECU tarafindan
durdurulur.

GERILiM DENGESIZLIK

Jeneratdr faz gerilimlerinden herhangi biri Gerilim Hata siiresi boyunca
Gerilim Dengesizlik Limit degeri kadar ortalama degerden farklilk
g0sterirse olusur. Bu hata, motorun ¢alismasindan hata koruma siiresi
sonra kontrol edilmeye baslanir.

AKIM DENGESIZLIK

Jenerator faz akimlarindan herhangi biri Akim Hata siiresi boyunca Akim
Dengesizlik Limit degeri kadar ortalama degerden farklilik gésterirse
olusur. Bu hata, motorun galismasindan hata koruma siiresi sonra
kontrol edilmeye baslanir.

ASIRI AKIM Jenerator faz akimlarindan en az biri IDMT egrisine gore Asiri Akim Limit
degerinin Uzerine gikarsa asiri akim alarmi olusur. Bekleme slresi asiri akim
seviyesine gore degdismektedir. Eger bu sure dolmadan akim limit degerin
altina diiserse alarm olugsmaz. Litfen Agirt Akim Koruma bolimiine bakiniz.

TERS GUC Jenerator gict (kW) negatif ve Ters Giig limitinin Ters Gli¢ Gecikme siiresi
boyunca lzerine ¢ikarsa olusur. Gecikme siresi bitmeden gli¢ sinir degerin
altina inerse alarm olusmaz.

SEBEKE FAZ SIRASI Sebeke faz sirasi ters ise olusur.

HATASI

JENERATOR CB AGMA / | Kontaktér geribesleme girisi tanimlanir ve Kontaktér Acma/Kapama Hata

KAPAMA HATASI suresi igerisinde ilgili kontaktér blogundan bu girise sinyal gelmezse

olusur.

SEBEKE CB KAPAMA
HATASI

Kontaktor geribesleme girisi tanimlanir ve Kontaktér Agma/Kapama Hata
suresi icerisinde ilgili kontaktér blogundan bu girise sinyal gelmezse
olusur.

SENKRONIZASYON
HATASI

Kesintisiz gegis parametresi aktif edildiginde Senkronizasyon Hata
Siresi igerisinde gerilim,frekans ve faz eslesmesi gerceklesmezse bu
hata olusur.

PIKAP SINYAL HATASI

Manyetik pikap girisinden 6lgtilen motor devri Hiz Sinyal Hatasi Siiresi
boyunca Mars Kesme RPM degerinin altina diiserse olusur. Sinyal
hatasinda olusacak islem programlanabilir. Hata olustugunda yapilacak
islem programlanabilir.

SERVIS ZAMANI

Servis sayiclilarindan birinin sliresi dolarsa olusur. Servis sayicisini

resetlemek icin o ve o tuslarina 5sn basili tutunuz. Ekranda
‘Tamamlandi’ yazacaktir.

EEPROM YAZMA HATASI

Dahili silinmez hafizaya yazma sorunu olursa bu hata olusur.

MOTOR GALISIYOR

Kontak ¢ikiginda enerji yokken motor galigirsa bu hata olusur.

CiHAZ OTO MODDA
DEGIL

Cihaz OTO modda degilken, bir hata yada haftalik galisma parametresi
jeneratérin galismasini engellerse bu hata olusur.

GPS BAGLI DEGIL

GPS modiill ile data baglantisi varken kopmasi durumunda olusur.

GPS SINYAL KAYBI

GPS ile data baglantisi varken, GPS sinyal seviyesi konum belirleme igin
¢ok zayifsa olusur. Anten kopmus veya ¢ikariimis olabilir.
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15.6. GIiZLi UYARILAR

1
Bu uyarilar cihaz ekraninda gosterilmezler ancak kullaniciya
SMS ve e-mail ile gonderilirler. Ayrica uzaktan izleme yaziliminda
da bu uyarilan gorebilirsiniz.

J

YAKIT CALINIYOR Jeneratoriin calismadigi durumda:

Eger yakit seviyesi 1 saat igerisinde %20 ya da daha fazla azalirsa Yakit
Caliniyor uyarisi olusur ( gecikme suresi 10sn ve bu siire
parametrelerden degistirilemez ).

Jenerator calisiyorken:

Eger yakit seviyesi "saatlik yakit tiiketim ylizdesi” dederinin 2 kati ya da
daha fazla hizla azalirsa Yakit Caliniyor uyarisi olusur.

YAKIT DOLDURULUYOR | Eger yakit seviyesi 1 saat icerisinde %20 ya da daha fazla artis gosterirse
Yakit Dolduruluyor uyarisi olusur ( gecikme siiresi 10sn ve bu sire
parametrelerden degistirilemez ).

SERVIS YAPILDI Servis sayaglari manuel olarak resetlendigi zaman goénderilir.
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16. PROGRAMLAMA

1. FABRIKA AYARLARINA DONUS

Fabrika ayarlarina dénmek icin:

-KAPALI (OFF), LAMBA TEST ve KORNA SUS (ALARM MUTE) tuslarini 5sn siireyle basili
tutunuz,

-Ekranda “FABRIKA AYARLARINA DONUS” yazacaktr,

- SAG OK tusuna basiniz ve 5sn siireyle basil tutunuz,

-Fabrika parametreleri hafizaya yeniden programlanacaktir.

RETURH TO FACTORY SET

SAG OK tusuna basili tutunuz,

Programlama konumu; sureleri, calisma limitlerini ve parametreleri programlamak i¢in kullanilr.

Butln program parametreleri cihaz 6n panelinden degistirilebilecegdi gibi, Ucretsiz Rainbow Plus bilgisayar
yazilimi kullanilarak da parametre degisikligi yapilabilir.

Yapilan parametre degisikligi otomatik olarak silinmez hafizaya kaydedilir ve hemen devreye girer.

Programlama konumuna girmek cihazin ¢aligmasini etkilemez.
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16.2. PROGRAM MODUNA GiRi$

Program moduna girmek igin, «MENU ve MENU P> tuslarini 5sn siireyle basil tutunuz.

Program moduna girildiginde asagidaki sifre giris ekrani gikacaktir.

2 tusa
5sn

basili
tutunuz

V., A, 4MENU, MENUDM> tuslari kullanilarak 4 haneli sifre girilmelidir.
V., Atuslan kullanilarak basamak degerleri degistirilir. 4MENU, MENUD> tuslari kullanilarak
basamaklar arasinda gegcis yapilir.

Cihaz 3 adet sifre saklar. Seviye_ 1 sifre kullanilarak sahada gerekli olan parametre ayarlari yapilabilir.
Seviye 2 sifresi, fabrikada yapilmasi gereken ayarlara giris i¢in kullanilir. Seviye_3 sifre kullanilirsa
cihazda kalibrasyon parametrelerine giris yapilabilir.

Seviye-1 sifre ‘1234’ ve seviye-2 sifre ‘9876’

A Sifreler cihaz on panelinden degistirilemezler.

Eger sifre yanlis girilirse program parametreleri gortintiilenebilir ancak degistirilemezler.

Eger sifre “0000” olarak girilirse, sadece OLAY KAYIT mentsine girilebilir.
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16.3. MENULER ARASI GEGI$

Program konumu 2 seviyeli bir menu sistemi olarak dizenlenmistir. Ana menl program gruplarindan
olusur. Program parametreleri gruplarin iginde yer alir.

Program konumuna girildiginde program gruplarinin listesi goériilecektir. Gruplar arasinda gecis ¥ A
butonlari ile yapilir. Segilmis olan grup bant icinde ters renkte goérinir (beyaz Uzerine siyah). Gruba
girmek icin MENUM> butonuna basiniz. Gruptan ana menlye geri ¢ikmak icin <4MENU butonuna
basiniz.

STATUS ‘HULGEHMMLH

Grup . w2 POISPLAY EVENT LOGG.

'.?e”sllf‘ S | e A\ COMTROLLER COMFIG.

once__ I WARNING ! i BB Grup

meniye ELECTRICAL FARAMS. ; Ah iri
icerisine giris

donus

Grup igcinde ¥ A butonlari ile program parametreleri arasinda gezilir. Secilmis olan parametre bant
icinde ters renkte gorunlr (beyaz Uzerine siyah). Bu parametrenin degerini gérmek / degistirmek igin
MENUD butonuna basiniz. Parametre degeri ¥ A butonlariyla artirilip eksiltilir. Bu tuslar basili
tutulursa degerler 10“lu adimlarla degisir. Program parametresi degistirildigi anda kendiliginden hafizaya

kaydedilmis olacaktir. MENU P> butonuyla bir sonraki parametreye gegcilir. MENU butonuyla ana gruba
geri donaldr.

FPHULRHIM LML

Parametre
degerini
degistir

Ana menuye
donis

SERVIC:'N
REQUEST

Ayni grupta
onceki
parametreye

gegis

Ayni grupta
sonraki
parametreye

gegis
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16.4. PARAMETRE DEGERINi DEGiISTIRME

- EHEERH N
COMTROLLER COMFIG.
LCD Contrast

Parametre

. . . Parametre
degerini azalt

degerini artir

o

Onceki
parametre
Uzun basis:
En Ust
menulye
donus

Sonraki
parametre

16.5. PROGRAM MENUSUNDEN CIKIS
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Program menisitnden ¢ikmak icin mod segme tuslarindan birine basiniz. Herhangi bir islem yapilmazsa
cihaz 2 dakika sonra otomatik olarak programlama konumunu kapatir.

GENSET CONTROLLER

STATUS
reaDy LA 3

ALARM

warning 1

SERVICE \§&/
REQUEST y\\

EN __PHARSE

SMART 500

VOL TAGES

tuslarindan
birine basiniz
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17. PROGRAM PARAMETRE LISTESI

1. CIHAZ KONFIGURASYON GRUBU

Parametre Tanimi

Birim

Min

Maks

Fabrika
Ayari

Aciklama

LCD Kontrast

30

50

31

Bu parametre LCD ekranin kontrastini
ayarlar. En iyi gérus elde edilecek
sekilde ayarlayiniz.

Ekran Degisme Suresi

sn

250

Cihazin ekrani bu parametrede
tanimlanan stre araliklarinda farkli
6lcim erkanlari arasinda degisecektir.
Bu parameter 0 yapilirsa ekran
degismez.

Dil Segimi

0: Ingilizce

1: Turkge. Bu dil cihazin kullanilacagi
ulkeye gore farkl olabilir. Rainbow Plus
programi ile cihaza sonradan farkli diller
yuklenebilir.

Standart Ekran

Bu parametre jeneratdr ylke girdiginde
cihazin gésterecegi ekrani seger.

0: jeneratdr gerilimleri

1: jenerator akimlari ve frekans

2: jenerator kW ve gli¢ faktoru

3: jenerator kVA ve kVAr

4: jeneratdr ortalama olcimler

Durum Penceresi Goster

0: Durum penceresi kapal
1: Durum penceresi agik

Hata Engelleme Siiresi

Sn

120

12

Bu parametre motor galistiktan ne
kadar sonra alarmlarin devreye
girecegini belirler.

Alarm Role Siresi

Sn

120

60

Herhangi bir uyari veya alarm olustugu
zaman ALARM roélesi bu siire boyunca
enerjilenir. Eger bu sure 0 olarak
ayarlanirsa korna ¢ikigi suresiz olarak
cekilir.

Fasilali Korna Role

0: surekli
1: kesikli (saniyede 1 aktif/pasif olur)

Acil Yedekleme Modu

0: CALISTIRMA modunda sebeke
kesildiginde jeneratore ylk transferi
gerceklesmez.

1: CALISTIRMA modunda sebeke
kesildiginde jeneratore ylk transferi
gerceklesir.

Otomatik Test Aktif

0: otomatik test devrede
1: otomatik test devre digi

Otomatik Test Periyot

0: haftada bir test

1: ayda bir test

Testin yapilcag! giin ve saat TEST
SAATLERI bélimiinden ayarlanabilir.

Yikte Otomatik Test

0: CALISTIRMA modunda test
1: TEST modunda test

Gecikmeli Sebeke
Simulasyonu

0: gecikmeli sebeke simulasyonu kapali
1: gecikmeli sebeke similasyonu aktif
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17.1. CIHAZ KONFIGURASYON GRUBU (devam)

Parametre Tanimi Birim | Min | Maks | Fabrika Aciklama
Ayari
0: modem yok
1: Dahili GSM modem
. 2: Harici Datakom modem
Modem / GSP Segimi ) 0 5 0 3: Harici generic modem
4: Modem yok, RS-232 GPS var
5: Dahili modem, RS-232 GPS var
Harici Modem bps | 2400 | 115200 | 115200 Kullanilan harici moc_ier_n veya GPS ile
Haberlesme Hizi haberlesme hizi segimi
Eger kullanilan GSM SIM kartta pin
GSM Sim Kart Pin - | 0000 | 9999 0 |numarasivarsa, pin numarasini buraya
giriniz. Eger yanlis girerseniz SIM kart
aktif olmayacakiir.
N . 0: SMS mesaij kapal
SMS Gonderimi Agik - 0 1 0 1: SMS mesaj akif
9 0: GPRS baglanti kapali
GPRS Baglantisi Agik - 0 1 0 1: GPRS baglanti aktif
‘ 0: Web’den programlama kapali
Internetten Program ) 0 1 0 1: Web’den programlama aktif
internetten Kontrol - 0 1 0 (1) w:gg:g tgggg: :ﬁﬁfa .
internet Yenileme Siiresi Sn 0 240 5 C.i_haz bu sdire araliginda web sayfasini
glnceller.

; ; Cihaz bu sure araliginda internet
Ping Atma Perlyodu Sn 30 900 120 baglantisinin aktifligini kontrol eder.
Rair?bow Sc_gda. Sn 0 65535 5 pihaz bg sijrelarallgllnd_g uzalktan
Yenileme Siresi izleme sistemine veri génderir.
Rainbow Scada ) 0 65535 0 Veri gonderilecek olan ilk adresin port
Adres-1 Port numarasi.

Rainbow Scada ) Veri gonderilecek olan ikinci adresin
Adres-2 Port 0 65535 0 port numarasi.

Dahili web sunucunun port numarasidir.
Web Sunucu Portu - 0 65535 80 Cihaz sadece bu porttan gelen

sorgulara cevap vermektedir.

Dahili Modbus TCP/IP sunucu port

, numarasi. Cihaz sadece bu porttan
IP’den Modbus Portu - 0 65535 502 gelen modbus sorgularina cevap

vermektedir.

E-posta Sunucu Portu - 0 65535 587 | E-mail génderimi i¢in sunucu portu.
0: ethernet-modbus ag gecidi
fonksiyonu kapal.

Web’den RS-485 AJ ) 0 1 0 1: ethernet-modbus ag gegidi

Gegidi fonksiyonu aktif. Cihaz, Ethernet
Uzerinden gerceklesen Modbus
sorgularini RS-485 portuna yonlendirir.
0: gprs-modbus ag gecidi fonksiyonu
kapall.

GPRS’den RS-485 Ag ) 0 1 0 1: gprs-modbus ag gecidi fonksiyonu

Gegidi aktif. Cihaz, GPRS Uzerinden
gerceklesen Modbus sorgularini RS-
485 portuna yonlendirir.

0: RS-485 portu kapali
RS-485 Devrede - 0 1 1 11: RS-485 portu aktif
Modbus Adresi ) 0 240 1 Bu parameter cihazin Modbus adresi

olur.
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17.1. CIHAZ KONFIGURASYON GRUBU (devam)

Parametre Tanimi

Birim

Min

Maks

Fabrika
Ayari

Aciklama

RS-485 Haberlesme Hizi

bps

2400

115200

9600

RS-485 Modbus portu haberlesme hizi.

Ethernet Agik

0

1

1

0: ethernet portu kapali
1: ethernet portu aktif

Yag Basing Kontagi
Oncelik

0: mars gikisinin kesilmesi yag basing
kontak ve yag basing sensor giriglerine
bagl olarak yapilir

1: mars ¢ikisinin kesilmesi yag basing
kontak girisine bagh olarak yapilir.

Flagér Role AKTIF Siiresi

dk

1200

Gecikmeli Sebeke Simiilasyonu:
Sebeke Similasyonu sinyali kesildikten
sonra maks. jenerator galisma siresi.
ikili Jenerator Sistemleri: flas rolesi
AKTIF siiresi.

Flagér Role PASIF
Sdresi

dk

1200

ikili Jenerator Sistemleri: flas rolesi
PASIF siiresi.

Saat Hassasiyet Ayar

255

117

Bu parametre cihazin dahili saatinin
hassasiyetini ayarlar. Bu sayede saatin
ileri gitmesi veya geri kalmasi
sifirlanabilir. 0 ‘dan baglayarak 63 ‘e
kadar olan de@erler saati glinde 0.25sn
adimlarla hizlandirir, yani geri kalmayi
engeller.127 ‘den baslayarak 64’e kadar
olan degerler saati glinde 0.25sn
adimlarla yavaslatir, yani ileri gitmeyi
engeller.

Histeresis Gerilimi

V-AC

30

Bu parametre sebeke ve jenerator
gerilimlerinin hatasiz algilanabilmesi igin
gerekli olan histeresis ‘i saglar. Ornegin
sebeke gerilimi yokken alt limitin bu
parametre kadar uzerine ¢iktigi taktirde
var kabul edilir. Bu sayede gerilimin
kisa araliklarla VAR/YOK gegisi
yapmasi engellenir.

Sadece Motor Kontrol

0: Jenerator kontrol
1: Motor kontrol (alternatérsiiz)

Alternator Kutup Cifti

Bu parametre frekansin devir
dénusumd igin kullanilir. 1500/1800
devir motorlar igin 2 se¢inniz.3000/3600
devir motorlar igin 1 seginiz.

Frekanstan devir okuma

0: Motor devri manyetik pikap girisinden
okunur.

1: Motor devri jenerator frekansindan
hesaplanir.

Volan Digli Sayisi

244

30

Motorun 1 devrinde manyetik pikap
Unitesinden gelen darbe adedidir.

Sebeke Degisince SMS

Sebeke kesildiginde ve sebeke
geldiginde SMS gonderilir. Sebeke
durumu degistiginde cihazda herhangi
bir uyari olusmaz.

0: sebeke kesildiginde/geldiginde SMS
gonderilir.

1: sebeke kesildiginde/geldiginde SMS
gonderilmez.
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17.1. CIHAZ KONFIGURASYON GRUBU (devam)

Parametre Tanimi

Birim

Min

Maks

Fabrika
Ayari

Aciklama

IP Degisince SMS

GPRS baglantisi saglandiginda alinan
IP degisirse SMS gonderilir. GPRS IP
degistiginde cihazda herhangi bir uyar
olusmaz.

0: IP degisince SMS gonderilir.

1: IP degisince SMS gonderilmez.

IP Degisince E-mail

GPRS baglantisi saglandiginda alinan
IP degisirse e-mail gonderilir. GPRS IP
degistiginde cihazda herhangi bir uyari
olusmaz.

0: IP degisince e-mail gonderilir.

1: IP degisince e-mail gdnderilmez.

Yakit Pompa Alt Limit

%

100

20

Yakit masirinden oélgllen yakit seviyesi
bu limitin altina distnce YAKIT
POMPASI calisir.

Yakit Pompa Ust Limit

%

100

80

Yakit masirinden oélgllen yakit seviyesi
bu limitin Gzerine ¢ikinca YAKIT
POMPASI durur.

Baglama Oncesi Uyari

Bu parametre, jeneratér calismadan
once ALARM cikiginin “Motor Calisma
Gecikmesi” sliresi boyunca aktif
olmasini sagdlar.

0: baslama 6ncesi uyari kapal

1: baslama 6ncesi uyar akiif

Uyarilar Kilitle

0: uyarilar ayarlanan parametreye gore
kilitlemeli/kilittemesiz olabilirler.

1: butlin uyarilar kilittemeli olurlar. Hata
kaynagi ortadan kalksa bile cihaz
Uzerinden resetlenmedigi middetce
uyari vermeye devam edecektir.

Uzaktan Kontrol Aktif

Cihazin Rainbow, Modbus ve Modbus
TCP/IP ile uzaktan kontrol edilmesini
sagdlar.

0: uzaktan kontrol kapall

1: uzaktan kontrol aktif

Anonscu Modda Calisma

0: normal ¢galisma

1: cihaz uzaktan izleme paneli gibi
galisir. Motor ve jenerator kontrol
fonksiyonlari calismaz.

Akim Trafosu Yeri

Gen

Load

Gen

0: Akim trafolari jenerator tarafinda.
Sebeke akimlari dlgliimezler.

1: Akim trafolar yuk tarafinda.
Kontaktoérlerin durumlarina gére hem
sebeke hem de jeneratér akimlari
oOlcllebilirler.

AKIm Yonunu Tersle

Bu parametre akim trafo uglarinin
terslenmesini saglar.

Buzzer Aktif

Dahili buzzer kontroli (D-500'de
kullaniimaz)

0: buzzer kapali

1: buzzer aktif
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Yazilim V-8.8

17.1. CIHAZ KONFIGURASYON GRUBU (devam)

Parametre Tanimi

Birim

Min

Maks

Fabrika
Ayari

Aciklama

Log Kayit Periyodu

Sn

3600

Cihaza takilan micro-SD yada USB Flash
bellege kayit alma sire araligini tanimlar.
Daha sik kayit alinmasi daha fazla hafiza
kapasitesi gerektirir.

2 saniyede bir kayit alinmasi yilhk 4GB
hafiza gerektirir. Dakikada bir kayit
alinmasi yillik 133MB hafiza gerektirir.

Cihaz Galisma Modu

AMF

0: AMF fonksiyonu. Sebeke durumuna
gére jeneratdér otomatik olarak devreye
alinir ve motor, alternatdr korumasi yaplilir.
1: ATS fonksiyonu. Sebeke durumuna gore
jeneratériun calismasi i¢in ¢ikig sinyali verir.
2: UZAK CALISTIR fonksiyonu. Disaridan
verilen bir sinyal ile jenerator ¢aligir ve
motor, alternatdr korumasi yapilir.

3: SENKRONIZASYON. Cihaz
senkronizasyon ve yuk paylasimini kontrol
eder. Cihaz sebeke cihazindan veya ATS
cihazindan gelen uzak calistir sinyali ile
calisir.

4: SEBEKE SENKRONIZASYON: Cihaz
uzak calistir sinyali génderir ve sebeke ile
jeneratorler arasinda yumusak gegisi
sagdlar.

5.REZERVE: Kullaniimaz

LCD Aydinlatma Sure

Dk

1440

60

Eger bu sure igerisinde cihazda higbir tusa
basiimazsa LCD ekran arka 15131 soner.

Yakit Dolum Maks. Siire

Sn

36000

Yakit pompasi ¢ikisi aktif edildikten sonra,
Yakit Pompa Ust Limit degerine
ulagilmazsa guvenlik icin yakit pompasi
duracaktir.

Eger parametre 0 yapilirsa, slre sonsuz
olur.

SMS Komutlari Aktif

0: SMS komutlari kabul edilmez
1: Cihaza kayith telefon numaralarindan
gelen komutlar kabul edilir.

Son Gegerli Modda Basla

0: Cihaz STOP modunda agllir.
1: Cihaz kapandigi galisma modunda agilir.

Transfer Oncesi Sire

Sn

60

Eger bu parametre sifirdan farkli bir degere
ayarlanirsa, Transfer Oncesi Siire gikis
fonksiyonu yuk transferi gerceklesmeden
once bu sire boyunca aktif olur.

Sebeke degisince mail

0: Sebeke durumu degistiginde e-mail
gonderilmez
1: Sebeke durumu degistiginde e-mail
génderilmez

Oto Hazir Degil Uyar

0: OTO Hazir Degil Uyari kapali
1: OTO Hazir Degil Uyar akiif

MPU’dan Yakit Darbe
Oku

0: MPU girisi i¢in kullanihr
1: MPU girigi yakit dolumu sirasinda debi
Olcerden gelen darbeleri sayar
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Yazilim V-8.8

17.1. CIHAZ KONFIGURASYON GRUBU (devam)

Parametre Tanimi

Birim

Min

Maks

Fabrika
Ayari

Aciklama

Birim Hacimdeki Darbe

65000

1000

Yakit dolumu esnasinda birim hacimde
Uretilen darbe sayisi giriimelidir. Bu
bilgiyi debi élcerin teknik dokimanindan
ogrenebilirsiniz.

Yakit Sayaci Birimi

Lt/gal

litre

Yakit sayimi igin birim

Calisma/Durma SMS

Jeneratoriin galismasi ve durmasi
aninda SMS gdnderilmesi icin ayarlanir.
0: calisma/durma aninda SMS
génderilmez.

1: Calisma/durma aninda SMS
gonderilir.

Calisma/Durma E-mail

Jeneratoriin calismasi ve durmasi
aninda e-mail génderilmesi igin
ayarlanir. Cihazda uyari olusturmaz.
0: calisma/durma aninda e-mail
gonderilmez.

1: Calisma/durma aninda e-mail
gonderilir.

Yakit Sayag Tipi

Bu parameter yakit darbelerinin ne
amagla kullanilacagini belirler.

0: Yakit dolum darbeleri, yakit dolum
sayacini artir.

1: Yakit tiketim darbeleri, anlik yakit
tiketimini goster.

Dual Jenerator Esit
Yaslandirma Akiif

0: Esit yaslandirma pasif
1: Esit yaslandirma aktif

Akim Trafo Sekonder
Degeri

0: xxx/5A
1: xxx/1A

Otomatik baglanti
Topolojisi Belirleme

Bu parameter aktif edildiyse, motor
calistiginda cihaz baglanti topolojisini
otomatik olarak belirleyecek ve alarm
limitlerini topolojiye uygun olarak
secgecektir.

0: otomatik belirleme pasif

1: otomatik belirleme aktif

Servis Yapildi Uyarisi
Aktif

Bu parameter aktif ise, cihaz servis
sayaglari sifirlandiginda gorsel olmayan
bir uyari olusturacaktir. Bunun
sonucunda SMS ve e-mail mesaijlael
gonderilecek ve “servis yapildi” uyarisi
merkezi izZlemede gorinecektir.

0: Servis uyarisi pasif

1: Servis uyarisi aktif.

Durum Ekranlarini Kapat

0: Durum ekranlar aktif
1: Durum ekranlari kapali

Saat Dilimi

Dak.

-720

+720

Bu parameter cihazin bulundugu
bdlgenin saat dilimini seger. Bu sayede
cihazin dahili zaman saati UTC saatine
senkron olarak calisir.

GSM Konum Bilgisi

0: GSM konum bilgisi aktif
1: GSM konum bilgisi kapali

Yuk atma alarminda
durmayi engelle

0: Yuk atma alarmi oldugunda kontaktor
agar ve jenerator durur

1: YUk atma alarmi oldugunda kontaktgr
acar ve jeneratér bosta calisir.
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17.2. ELEKTRIKSEL PARAMETRELER GRUBU

Parametre Tanimi

Birim

Min

Maks

Fabrika
Ayari

Aciklama

Jenerator Akim Trafo
Primer

Amp

5000

500

Jeneratdr akim trafo primer degeri.
Batin trafolar ayni orana sahip
olmalidirlar.

Sebeke Akim Trafo
Primer

Amp

5000

500

Sebeke akim trafo primer degeri. Bitiin
trafolar ayni orana sahip olmalidiriar.

Gerilim Trafo Orani

0.0

5000.0

1.0

Gerilim trafo orani. Bu oran gerilim ve
gli¢ dlgtimlerinde okunan degerler ile
carpilir. Eger trafo kullaniimiyorsa bu
deger 1.0 yapiimalidir.

Nominal Gerilim

V-AC

300

230

Jenerator ve sebeke gerilimlerinin
nominal degeri. Gerilim limitleri bu
degere gore ayarlanir.

Nominal Frekans

Hz

500

50

Jeneratér ve sebeke frekanslarinin
nominal degeri. Frekans limitleri bu
degere gore ayarlanir.

Nominal Gerilim-2

V-AC

300

120

Ikincil gerilim segildiginde jeneratér ve
sebeke gerilimlerinin nominal degeri.
Gerilim limitleri bu degere gore
ayarlanir.

Nominal Frekans-2

Hz

500

60

ikincil frekans secildiginde jeneratér ve
sebeke frekanslarinin nominal degeri.
Frekans limitleri bu degere gore
ayarlanir.

Nominal Gerilim-3

V-AC

300

120

Ucglinctil gerilim segildiginde jeneratdr
ve sebeke gerilimlerinin nominal degeri.
Gerilim limitleri bu degere gore
ayarlanir.

Nominal Frekans-3

Hz

500

60

Ucglinciil frekans segildiginde jenerator
ve sebeke frekanslarinin nominal
degeri. Frekans limitleri bu degere goére
ayarlanir.

Sebeke Gerilim Alt Limit

%

V-100

V+100

V-%20

Sebeke fazlarindan birinin bu sinirin
altina dismesi sebekenin kesildigi
sonucunu dogurur ve otomatik
konumda jeneratétre transferi baslatir.

Sebeke Gerilim Ust Limit

%

V-100

V+100

V+%20

Sebeke fazlarindan birinin bu sinirin
Uzerine gikmasi sebekenin kesildigi
sonucunu dogurur ve otomatik
konumda jeneratére transferi baslatir.

Sebeke Gerilim Hata
Gecikmesi

Sn

10

Eger sebeke gerilimleri bu sire
boyunca limitler disina gikarsa, sebeke
kesildi algilanir ve OTO modda
jenerator otomatik olarak devreye girer.

Ani Sebeke Digme Limiti

%

50

Eger sebeke gerilimleri bu parametrede
tanimlanan toleranslari agmadan limitler
disina ¢ikarsa, sebeke kontaktori
birakmadan jenerator galisir. Jenerator
degerleri nominal degerlere geldiginde
yUk transferi gerceklesir.

Egder bu parametre 0 olarak ayarlanirsa
sebeke kesildiginde sebeke kontaktori
hemen birakir.
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17.2. ELEKTRIKSEL PARAMETRELER GRUBU (devam)

Parametre Tanimi Birim | Min Maks | Fabrika Aciklama
Ayari
Sebeke frekansinin bu sinirin altina
Sebeke Frekans Alt Limit | % | F-100 | F+100 | F-%10 gggﬂ‘rﬁf'Viegfokrig't?kklf;']'j:g'dzcjfgzg‘r’:tgre
transferi baglatir.
Sebeke frekansinin bu sinirin tzerine
ebeke Frekans Ust ikmasi sebekenin kesildigi sonucunu
Eimit % F-100 | F+100 | F+%10 gogurur \?e otomatik konur%dajeneratbre
transferi baglatir.
Eger sebeke frekansi bu silire boyunca
Sebeke Frekans Hata sec 0 10 1 limitler disina ¢ikarsa, sebeke kesildi
Gecikmesi algilanir ve OTO modda jenerator
otomatik olarak devreye girer.
Jeneratér Gerilim Alt Jenerat?rfazle}rlndan ?irinin_t_)u sinirin
Uyar % | V-100 | V+100 | V-%15 |altina diismesi jeneratér gerilim uyarisi
olusturur.
Jeneratér Gerilim Alt Jenerat(?r fazlgr_lndan k_?irin!p Pu sininn
Stop % V-100 | V4100 | V-%20 |altina dismesi jenerator disik ggrlnllm
arizasi olusturur ve motor stop ettirilir.
Jeneratdr Gerilim Ust Jeneratt_ir fazlar_lnd?n birinin pu siniri
Uyar: % | V-100 | V+100 | V+%15 | asmasi jenerator yiiksek gerilim uyarisi
olusturur.
Jeneratdr Gerilim Ust Jeneratdr fazlarindan birinin bu siniri
Sto % | V-100 | V+100 | V+%20 | asmasi jenerator yiiksek gerilim arizasi
P olusturur ve motor stop ettirilir.
i - Eger jenerator gerilimleri bu sire
\éeerl:e”:?nt(e)r Gerilim Hata sn 0 10 1 boyunca limitler digina ¢ikarsa,
jenerator gerilim hatasi olusur.
Jeneratdr Frekans Alt J?neratt_')r_ frekan"3| bu sinirin altina
Uyar % | F-100 | F+100 | V-%15 | diigsmesijenerator frekans uyarisi
olusturur.
Jeneratdr Frekans Alt Jeneratdr frekansi bu sinirin altina
Sto % | F-100 | F+100 | F-%20 |dusmesijenerator frekans arizasi
P olusturur ve jenerator stop eder.
.. - Jeneratdr frekansi bu sinir agsmasi
Jenerator Frekans Ust % | F-100 | F+100 | F+%15 | jeneratdr yiiksek frekans uyarisi
Uyari olusturur.
Jeneratér Frekans Ust :Jenera’gl'o'r f[ekan3| bu sinir agmasi
% F-100 | F+100 | F+%20 | jenerator yuksek frekans alarmi olusturur
Stop ve jenerator stop eder.
.. Eger jenerator frekansi bu siire boyunca
\é;eerleiliiqtgr Frekans Hata Sn 0 10 1 limitler digina ¢ikarsa, jenerator frekans
hatasi olusur.
N AkU geriliminin bu sinirin altina digmesi
AkU Dusuk Uyari V-DC 50 35.0 12.0 DUSUK AKU uyarisi olusturur.
Ak geriliminin bu sinirin altina digmesi
Ak Dislik Stop V-DC | 5.0 35.0 9.0 |DUSUK AKU alarmi olusturur ve
jenerator stop eder.
.\ AKU geriliminin bu sinirin Gzerine gikmasi
AkU Yuksek Uyari V-DC 50 35.0 29.0 YUKSEK AKU uyarisi olusturur.
AKU geriliminin bu sinirin tzerine ¢ikmasi
Ak Yiiksek Stop vDC | 50 | 350 | 300 |YUKSEKAKUalarmi olusturur ve

jeneratérin derhal stop ettirilmesine
neden olur.
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17.2. ELEKTRIKSEL PARAMETRELER GRUBU (devam)

Parametre Tanimi

Birim

Min

Maks

Fabrika
Ayari

Aciklama

AkU Gerilim Hata
Gecikme

sn

10

3

Eger aku gerilimi bu stre boyunca
limitler digina gikarsa, aku gerilim hatasi
olusur.

Jenerator Gerilim
Dengesizlik

%

100

0.0

Eger jeneratdr faz gerilimlerindan birisi,
bu parametrede tanimlanan deger
kadar ortalama degerden farklhk
gOsterirse gerilim dengesizlik hatasi
olusur.

Eger bu parametre 0.0 olarak
ayarlanirsa gerilim dengesizlik oranina
bakilmaz.

Gerilim Dengesizlik
Seviyesi

0: islem yapilmaz
1: alarm

2: yuk atma

3: uyar

Jenerator Akim
Dengesizlik

%

100

0.0

Eger jeneratdr faz akimlarindan birisi,
bu parametrede tanimlanan deger
kadar ortalama degerden farklhk
gosterirse akim dengesizlik hatasi
olusur.

Eger bu parametre 0.0 olarak
ayarlanirsa akim dengesizlik oranina
bakilmaz.

Akim Dengesizlik Seviye

0: islem yapilmaz
1: alarm

2: yiik atma

3: uyari

Ters Guig Uyari

kW

50000

Jenerator aktif glicl negatifse ve bu
limitin Gzerine gikarsa Ters Gug uyarisi
olusur.

Ters Gug Yik Atma

kw

50000

Jenerator aktif glicii negatifse ve bu
limitin Gzerine ¢ikarsa Ters Glg yik
atma alarmi olusur.

Ters Gul¢ Hata Gecikme

Sec

120

Jenerator aktif glicli negatifse ve bu
parametrede ayarlanan sire boyunca
limitin Gzerine gikarsa Ters Gl hatasi
olusur.

Asiri Akim Limiti

Amp

50000

Akim bu siniri astigi taktirde ASIRI
AKIM hatasi verilecektir. Bu parametre
0 yapilirsa asiri akim kontrolu yapilmaz.

Asirt Akim Limiti-2

Amp

50000

ikincil gerilim secildiginde akim bu siniri
astigi taktirde ASIRI AKIM hatasi
verilecektir. Bu parametre 0 yapilirsa
asiri akim kontrolu yapiimaz.

Asirt Akim Limiti-3

Amp

50000

Ucglincil gerilim secildiginde akim bu
sinirt astig taktirde ASIRI AKIM hatasi
verilecektir. Bu parametre 0 yapilirsa
asiri akim kontrolu yapiimaz.

Asirt Akim Hatasi

0: alarm
1: yuk atma
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17.2. ELEKTRIKSEL PARAMETRELER GRUBU (devam)

Parametre Tanimi

Birim

Min

Maks

Fabrika
Ayari

Aciklama

Asiri Gug Limiti

kw

50000

0

Eger jenerator aktif glict bu degerin
Uzerine ¢ikarsa jenerator asiri yuk, yuk
atma alarmi olusur. Eger bu parametre
0 olarak ayarlanirsa asiri yuk korumasi
yaplimaz.

Asiri Gug¢ Hata Gecikme

sn

120

Eger jenerator aktif glicti bu silire
boyunca limit degerin Uzerinde kalirsa,
asiri yik hatasi olusur.

Jenerator Asiri YUk Limit

kw

50000

Eger jenerator glict bu degerin altina
diserse yuk atma rélesi ¢ikis vermez.
Detayli bilgi igin “YUk Atma” bélimune
bakiniz.

Yik Atma Ust Limit

kw

50000

Eger jenerator gucl bu degerin Gzerine
cikarsa yik atma rolesi aktif olur.
Detayl bilgi igin “Yuk Atma” bélimune
bakiniz.

Yik Alma Gecikmesi

Sn

240

2 yuk alma tetik ¢ikisi arasinda gegen
sure. Detayh bilgi icin “Yik Atma”
bdélimine bakiniz.

Yuk At-Yik Al Gecikme

Dk

120

YUk alma ve yuk atma tetik ¢ikislar
arasinda gecen sure.Detayli bilgi i¢cin
“Yuk Atma” bélimune bakiniz.

Sebeke Bekleme Suresi

Sn

50000

30

Sebeke geldikten sonra yuku sebekeye
transfer etmeden 6nce bu slre kadar
beklenir.

Sebeke Baglanti Tipi

Sebeke gerilimleri ve akim trafolari igin
baglanti sekli segimi. Detayli
aciklamalar “Baglanti Sekilleri”
boliminde yapilmistir.

. 2faz, 3 telli L1-L2

1. 2faz, 3 telli L1-L3

2: 3 faz, 3 telli

3: 3 faz, 3 telli, 2CTs L1-L2

4: 3 faz, 3 telli, 2CTs L1-L3
5
6

o

: 3 faz, 4 telli yildiz
: 3 faz, 4 telli Gggen
7: tek faz, 2 telli

Jenerator Baglanti Tipi

Jenerator gerilimleri ve akim trafolari
icin baglanti sekli segimi. Detayli
aciklamalar “Baglanti Sekilleri”
bolimunde yapilmistir.

0: 2faz, 3 telli L1-L2

1. 2faz, 3telli L1-L3

2: 3 faz, 3 telli

3: 3 faz, 3 telli, 2CTs L1-L2

4: 3 faz, 3 telli, 2CTs L1-L3

5: 3 faz, 4 telli yildiz

6: 3 faz, 4 telli Gggen

7: tek faz, 2 telli
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17.2. ELEKTRIKSEL PARAMETRELER GRUBU (devam)

Parametre Tanimi Birim | Min Maks | Fabrika Aciklama
Ayari

Sebeke Kontaktor Siresi sn 0 600 0.5 | Jeneratdr kontaktdriinin birakmasiyla
sebeke kontaktorinin gekmesi
arasinda gegen suredir.

Sebeke Salter Kapama Sn 0 10 0.5 Sebeke salter dusuk gerilim ¢ikisi

Darbe Siiresi enerjilendikten ve sebeke dusuk gerilim
suresi gegtikten sonra, sebeke salter
kapama role ¢ikisi bu siire kadar aktif
olur.Detayli bilgi igin “Motorlu Salter
Kontroli” bélimune bakiniz.

Sebeke Salter Acma Sn 0 10 0.5 Sebeke salter agma rélesi bu sire

Darbe Siresi kadar aktif olur. Detayl bilgi icin
“Motorlu Salter Kontrolli” bélimiine
bakiniz.

Sebeke Dustk Gerilim Sn 0 10 0.5 Sebeke salter kapama role ¢ikisi aktif

Siiresi olmadan once sebeke salter dlisik
gerilim ¢ikigi bu sure kadar enerjilenir.
Detayli bilgi igin “Motorlu Salter
KontrolU” bélimune bakiniz.

Sebeke Kontak Hata Sn 0 600 2.0 Eger sebeke salter geribesleme girisi

Suresi tanimlanirsa ve sebeke salteri bu stre
sonuna kadar pozisyon degistirmezse
hata olusur.

Sebeke Kontak Hata Tipi - 0 1 0 0: stop alarmi
1: yUk atma alarmi

Sebeke Faz Sira - 0 1 0 0: Sebeke faz sirasi kontrol edilmez.

Kontrol( 1: Sebeke faz sirasi hataliysa uyari
verilir ve sebeke kontaktorl cekmez.

Jenerator Kontaktor Sn 0 600 0.5 Sebeke kontaktoriiniin birakmasiyla

Siiresi jenerator kontaktériniin gekmesi
arasinda gegen suredir.

Jenerator Salter Kapama Sn 0 10 0.5 Jeneratdr salter duguk gerilim ¢ikisi

Darbe Siresi enerjilendikten ve jenerator dusik
gerilim siresi gectikten sonra, jenerator
salter kapama réle ¢ikisi bu stre kadar
aktif olur.Detayl bilgi i¢in “Motorlu
Salter KontrolU” bélimine bakiniz.

Jeneratér Salter Agcma Sn 0 10 0.5 Jeneratdr salter agma rélesi bu sure

Darbe Suresi kadar aktif olur. Detayl bilgi igin
“Motorlu Salter Kontrold” bolimine
bakiniz.

Jeneratér Dusuk Gerilim Sn 0 10 0.5 Jenerator salter kapama role ¢ikigi aktif

Siresi olmadan 6nce sebeke salter diisiik
gerilim ¢ikisi bu slre kadar enerijilenir.
Detayl bilgi igin “Motorlu Salter
Kontrolid” bélimune bakiniz.

Jeneratdér Kontak Hata Sn 0 600 2.0 Eder jeneratdr salter geribesleme girisi

Siresi tanimlanirsa ve jenerator salteri bu sire
sonuna kadar pozisyon degistirmezse
hata olusur.

Jeneratér Kontak Hata - 0 1 0 0: stop alarmi

Tipi

1: yuk atma alarmi
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17.2. ELEKTRIKSEL PARAMETRELER GRUBU (devam)

Parametre Tanimi Birim | Min Maks | Fabrika Aciklama
Ayari
0: Jenerator faz sirasi kontrol edilmez.

Jenerator Faz Sira ) 0 1 0 1: Jenerator faz sirasi hataliysa

Kontrolii yuk_atma olusur ve jeneratér sogutma
yapip durur.

Bara Hata Siresi Sn 0 30 2.0 Jeneratdr baraya kapandigi zaman
master jeneratdr bu sire sonunda bara
gerilimi algilarsa “BARA HATASI”
olusur.

Bara Hazir Suresi Sn 0 30 2.0 BUtln jeneratdrlerin baraya kapanmasi
ve master jeneratérin “Bara Hazir”
sinyalini onaylamasi arasinda gegen
sure.

Jeneratdr aktif giict bu degerin Uzerine
. Ikarsa, Bes Kademe Yiik Yonetimi

Coklu Yik Atma kW kW | 0 |65000 0 gélﬂmﬂndezglklandlgl gibi cihaz yiik
atmaya baglar.

Jenerator aktif glicti bu degerin altina

Coklu Yiik Alma kW kW | o |es000 | o |duserse, BesKademe Yik Yonetimi
bélimUnde agiklandigi gibi cihaz ylk
almaya baslar.

. Eger yuk degeri bu sure kadar Goklu

Goklu Yuk Atma Sn 0 36000 0 Y?]k Xtma Ggiig Degeri parame?resinin

Baglama Uzerinde kalirsa, 1 kademe yuk atilir.

Coklu Yiik Atma Arasi sn | o |[36000| O Iskulr?k atma ilemi arasinda gegen

.. Eger ylUk degeri bu siire kadar Goklu
gg;::r::k Alma Sn 0 36000 0 Yiik Alma Gii¢ Degeri parametresinin
altinda kalirsa, 1 kademe yuk alinir.

Coklu Yik Alma Arasi sn 0 36000 0 Iki yUk alma islemi arasinda gegen sure.

Asiri giic uyart limiti KW 0 50000 0 Eger jeneratdr glcu bu dederin Gzerine

cikarsa uyari olusur.
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17.3. MOTOR PARAMETRELERI GRUBU

Parametre Tanimi

Birim

Min

Maks

Fabrika
Ayari

Aciklama

Nominal Devir

mm

50000

1500

Motor devrinin nominal degeri. Duguk-
yuksek devir limitleri bu degere goére
hesaplanir.

Nominal Devir-2

rpm

50000

1800

ikincil frekans secildiginde motor
devrinin nominal degeri. DUsuk-yuksek
devir limitleri bu degere gore
hesaplanir.

Nominal Devir-3

mm

50000

1800

Uglinctl frekans segildiginde motor
devrinin nominal degeri. DUsuk-yuksek
devir limitleri bu degere gore
hesaplanir.

DusUk Devir Uyari

%

R-100

R+100

R-%10

Motor devri bu degerin altina diiserse
Jeneratoér Diigiik Devir uyarisi olusur.

DusUk Devir Stop

%

R-100

R+100

R-%15

Motor devri bu degerin altina diiserse
Jenerator Diiglik Devir alarmi olusur ve
jenerator stop eder.

Yuksek Devir Uyari

%

R-100

R+100

R+%10

Motor devri bu degerin Uzerine gikarsa
Jenerator Yiiksek Devir uyarisi olusur.

Yiksek Devir Stop

%

R-100

R+100

R+%15

Motor devri bu degerin Uzerine gikarsa
Jenerator Yiiksek Devir alarmi olusur
ve jenerator stop eder.

Devir Hata Gecikmesi

Sn

10

Motor devri bu stire boyunca limitler
disinda kalirsa motor devir hatasi olusur

Asirt Hiz Asim Limiti

%

HRSL-
100

HRSL
+100

HRSL
+%10

Eger motor devri “Yiiksek Devir Stop”
limitinin bu parametrede tanimlanan
deger kadar (izerine gikarsa Jenerator
Yiksek Devir alarmi olusur ve jenerator
hemen stop eder.

Devir Sinyal Kontrol

0: hiz sinyali kontrolu yapilmaz

1: eger hiz sinyali yoksa, sinyal yok
alarmi olusur ve program
parametresinde ayarlanan iglem yapillir.

Sinyal Yok Alarm Seviye

0: alarm
1: yUk atma
2: uyari

Sinyal Yok Gecikme

sn

240

Eger cihaza bu sure igerisinde hiz sinyali
gelmezse sinyal yok hatasi olusur.

Dusuk Sarj Gerilimi Uyar

V-DC

40

6.0

Eder sarj alternatdr gerilimi bu degerin
altina duserse, sarj alternatdr gerilim
uyarisi olusur.

Dusuk Sarj Gerilimi Stop

V-DC

40

4.0

Eder sarj alternatdr gerilimi bu degerin
altina duserse, sarj alternatdr gerilim
alarmi olusur ve jeneratér hemen stop
eder.
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17.3. MOTOR PARAMETRELERI GRUBU (devam)

Parametre Tanimi

Birim

Min

Maks

Fabrika
Ayari

Aciklama

Sarj Gerilim Hata
Gecikmesi

Sn

120

Eger sarj alternatdr gerilim degeri bu
sure boyunca, ayarlanan degerlerin

altinda kalirsa sarj alternatér gerilim

hatasi olusur.

Motor Isitma Sicaklik

°C

80

Motor calistiktan sonra ylke veriimeden
once Isitma ve stabilizasyon igin bu
siure kadar bosta calistirilir.

Motor Calisma
Gecikmesi

Dk

720

Sebeke kesildikten kag saniye sonra
jeneratorin devreye girecegini belirler.
Akl yedeklemeli sistemlerde
jeneratorin kisa kesintilerde devreye
girmesini engellemek icin kullanilr.

On Isitma Siiresi

Sn

30

Kontak agilmasi ile ilk marsa basiimasi
arasinda gecen sire. Bu siire zarfinda
ON ISITMA fonksiyonu aktif
durumdadir.

Mars Siresi

Sn

15

Marsa en fazla kag saniye sireyle
basilacagini belirler. Motor ¢alisinca
marslama otomatik olarak kesilir.

Mars Arasi Bekleme

Sn

240

10

Motor ilk marsta ¢calismadigi taktirde bu
sure kadar beklenir ve yeniden
marslanir.

Motor Isitma Siresi

Sn

240

Motor calistiktan sonra yike verilmeden
once 1sitma ve stabilizasyon icin bu
slre kadar bosta calistirilir.

Motor Isitma Metodu

0: Motor yuke veriimeden énce Motor
Isitma Siresi boyunca bosta calistirilir.
1: Motor ylke verilmeden 6nce 6nce
Motor Isitma Siiresi boyunca, daha
sonra Motor Isitma Sicaklik Limiti’ne
gelene kadar slresiz olarak bosta
calistinlir.

Sogutma Sdresi

Sn

600

120

Jeneratdr yukten ciktiktan sonra
sogutma amaciyla bu sure kadar daha
bosta calistirilir.

Stop Suresi

Sn

90

10

Motorun durmasi i¢in gereken suredir.
Stop fonksiyonu bu sire buyunca aktif
olur. Eger motor bu siire sonunda
durmamissa MOTOR DURMUYOR
uyarisi verilir.

Mars Adedi

Motor ¢alisana kadar bu adedi
gecmeyecek sekilde marslanir.

Jikle Siresi

Sn

240

Bu sure jikle ¢ikisinin birakma
gecikmesini kontrol eder. Jikle gikisi
marsla birlikte aktif olur. Motor ¢alisinca
veya bu slire dolunca birakir. (hangisi
once olursa)
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17.3. MOTOR PARAMETRELERI GRUBU (devam)

Parametre Tanimi

Birim

Min

Maks

Fabrika
Ayari

Aciklama

Calisma Roélanti Sure

Sn

240

Motor ¢alisinca bu sire kadar rélanti
rolesi fonksiyonu aktif olur. Rolanti
rolesi aktifken dislik gerilim, disuk
frekans ve disulk devir kontrolleri
yaplimaz.

Durma Rolanti Siire

Sn

240

Motor sogutma slresi sonunda bu stre
kadar rélanti rolesi fonksiyonu aktif olur.
Roélanti rolesi aktifken distk gerilim,
disik frekans ve dusuk devir kontrolleri
yaplimaz.

Rolanti Koruma Sdiresi

Sn

30

10

Roélanti galismasi bittikten sonra bu
sure doldugunda gerilim, frekans ve hiz
kontrolleri yeniden aktif olur.

Gaz Solenoid Gecikme

Sn

240

Gaz motoru yakit solenoidi marslama
basladiktan bu slre kadar sonra acilir.

Mars Kesme Gerilimi

V-AC

65000

100

Mars sirasinda jeneratdr faz 1 gerilimi
bu degere ulasinca motorun g¢alistigi
kabul edilir ve marglama kesilir.

Mars Kesme Frekansi

Hz

100

10

Mars sirasinda jenerator frekansi bu
degere ulasinca motorun c¢alistigi kabul
edilir ve marslama kesilir.

Mars Kesme Devri

Rpm

65000

500

Mars sirasinda motor devri bu degere
ulaginca motorun calistigi kabul edilir
ve marslama kesilir.

Mars Kesme Sarj Gerilim

V-DC

40

Sarj alternator gerilimi ayarlanan
degere gelince mars cikisi kesilir.

Yag Basin¢g Mars Kesme

0: Yag basinci ile mars kesilmez.

1: Yag basing salteri acilinca veya
musirden dlgulen yag basinci durdurma
limitinin Gzerine cikinca mars kesilir.

Yag Basing Mars Kesme
Gecikme

Sn

30

Eger yag basinciyla mars kesme
parametresi aktif edilirse, mars kesme
islemi bu gecikme stiresi sonunda
gergeklesir.

Sarj Girigi Baglandi

0: Sarj ile mars kesilmez.
1: Sarj alternatéri gerilim tretince mars
kesilir.

Yakit Depo Kapasite

Lt

65000

Yakit tankinin kapasitesini bu
parametre ile ayarlayiniz. Eger bu
parametre 0 olarak ayarlanirsa yakit
tankinda kalan yakit seviyesi
gosteriimez.

Yakit Tlketim Saat

%

100

0.0

Bu parametre YAKIT CALINIYOR ve
YAKIT DOLDURULUYOR sms
mesajlari i¢in esik degeridir.

Eger bu parametre 0 olarak ayarlanirsa
Yakit Caliniyor ve Yakit Dolduruluyor
sms mesajlari génderilmez.

Eger bu SMS mesaijlari gerekliyse,
parametreyi jeneratoriin saatlik yakit
tiketimine gdre ayarlayiniz.
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17.3. MOTOR PARAMETRELERI GRUBU (devam)

Parametre Tanimi

Birim

Min

Maks

Fabrika
Ayari

Aciklama

Su Sogutucu Baglama

°C

250

90

Eger su sicakhigl bu degerin Gzerine
c¢ikarsa sogutucu réle ¢ikisi aktif olur.

Su Sogutucu Durma

°C

250

80

Eger su sicakligl bu degerin altina
diserse sogutucu réle cikisi birakacakitir.

Su Isitici Baglama

°C

250

50

Eger su sicakligl bu degerin altina
diserse isitici role cikisi aktif olacaktir.

Su Isitict Durma

°C

250

60

Eger su sicaklidi bu degerin lizerine
cikarsa isitici role cikisi birakacaktir.

Fan Calisma Devam
Sdresi

Sn

240

0

Sogutucu réle ¢ikigl bu stire boyunca
aktif olur.

Kabin Fan Baslama

°C

250

90

Eger kabin sicakligi bu degerin tzerine
cikarsa fan role cikisi aktif olur.

Kabin Fan Durma

°C

250

80

Eger kabin sicakligi bu degerin altina
diserse fan role cikisi birakacakitir.

Ortam Fan Baslama

°C

250

90

Eger ortam sicakhgi bu degerin tGzerine
cikarsa ortam fan rolesi ¢ikisi aktif
olacaktir.

Ortam Fan Durma

°C

250

80

Eger ortam sicakhgi bu degerin altina
diserse ortam fan réle cikisi birakacaktir

1.Servis Motor Saati

Saat

5000

250

Motor calisma saati, son servis
zamanindan sonra bu degeri gecerse
SERVIS ZAMANI ledi yanmaya baslar.
Eger bu parametre 0 olarak ayarlanirsa
servis sUresi igin servis-1 periyot
parametresine bakilacakitir..

1.Servis Periyodu

Ay

24

Son servis zamanindan sonra, motor
calisma saatine bakmadan bu
parametrede ayarlanan sure kadar
zaman gecerse SERVIS ZAMANI ledi
yanar. Eger bu parametre 0 olarak
ayarlanirsa servis slresi i¢in servis-1
calisma saatine bakilacaktir.

1.Servis Alarm Seviyesi

0: islem yapiimaz
1: alarm

2: yuk atma

3: uyari
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17.3. MOTOR PARAMETRELERI GRUBU (devam)

Parametre Tanimi

Birim

Min

Maks

Fabrika
Ayari

Aciklama

2.Servis Motor Saati

Saat

5000

250

Motor ¢alisma saati, son servis
zamanindan sonra bu degeri gecerse
SERVIS ZAMANI ledi yanmaya basglar.
Eger bu parametre 0 olarak ayarlanirsa
servis slresi igin servis-2 periyot
parametresine bakilacaktir.

2.Servis Periyodu

Ay

24

Son servis zamanindan sonra, motor
c¢alisma saatine bakmadan bu
parametrede ayarlanan sure kadar
zaman gecerse SERVIS ZAMANI ledi
yanar. Eger bu parametre 0 olarak
ayarlanirsa servis slresi igin servis-2
calisma saatine bakilacaktir.

3.Servis Alarm Seviyesi

0: islem yapilmaz
1: alarm

2: yuk atma

3: uyar

3.Servis Motor Saati

Saat

5000

250

Motor ¢alisma saati, son servis
zamanindan sonra bu degeri gecerse
SERVIS ZAMANI ledi yanmaya baslar.
Eger bu parametre 0 olarak ayarlanirsa
servis suresi igin servis-3 periyot
parametresine bakilacaktir.

2.Servis Periyodu

Ay

24

Son servis zamanindan sonra, motor
calisma saatine bakmadan bu
parametrede ayarlanan sire kadar
zaman gecerse SERVIS ZAMANI ledi
yanar. Eger bu parametre 0 olarak
ayarlanirsa servis siresi i¢in servis-3
calisma saatine bakilacaktir.

3.Servis Alarm Seviyesi

: islem yapilmaz
: alarm

: yik atma

: uyari

J1939 Devrede

: J1939 portu dikkate alinmaz.

: Analog degerler (isi1, yag, devir)
ECU’den alinir. ECU haberlesmesi
kesilirse motor durur.

- OWN = O

J1939 Motor Markasi

15

0: GENERIC

: CUMMINS

: DETROIT DIESEL
: DEUTZ

: JOHN DEERE

: PERKINS

: VOLVO

: CATERPILLAR

: SCANIA

: IVECO

10: MTU-MDEC

11: BOSCH

Other values: Reserved. Do not use.

OCOoONOOBAWN-
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17.3. MOTOR PARAMETRELERI GRUBU (devam)

Parametre Tanimi

Birim

Min

Maks

Fab. Ayai

Aciklama

J1939 ECU Tipi

GENERIC ENGINE BRAND
0: Generic
CUMMINS ENGINE
0: CM850
1: CM570
DETROIT DIESEL ENGINE
0: Generic
DEUTZ ENGINE
0: Generic
1: EMR2
2: EMR3
JOHN DEERE ENGINE
0: Generic
PERKINS ENGINE
0: Generic
1: ADEM3
2: ADEM 1.3
VOLVO ENGINE
0: Generic
1: without CIU unit
2: EDC4
CATERPILLAR ENGINE
0: Generic
SCANIA ENGINE
0: Generic
1: Single Speed
2: All Speed
IVECO ENGINE
0: Generic
1: Vector
2: NEF/CURSOR
MTU-MDEC ENGINE
0: MDEC 302
1: MDEC 201
2: MDEC 303
3: MDEC 304
4: MDEC 506
BOSCH INJECTION SYSTEM
0: Generic
1: EDC 731
2: EDC 9.3
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17.3. MOTOR PARAMETRELERI GRUBU (devam)

Parameter Definition Unit Min Max | Factory Description
Set
Bu parametre 0 ile 100 arasinda
J1939 Devir Ayari % -100 +100 0.0 ayarlanir. ECU ile ¢alisan motorlarda
motor devrine ince ayar yapar.
Eger ECU’dan okunan hava girig
Hava Giris Sicaklik Uyar °C 0 200 0 sicakligi bu degerin (izerine ¢ikarsa
hava giris sicaklik uyarisi olusur.
Eger ECU’dan okunan hava girig
. o sicakhgi bu degerin Uzerine gikarsa
Hava Girig Sicakhk Alarm C 0 200 0 hava g?rig S|ca§kJI|k alarm/y[]kgtma
olusur.
Hava Giris Sicaklik Alarm ) 0 1 0: a!grm
Tipi 1: yik atma
Eger ECU’dan okunan sogutucu
Sogutucu Seviye Uyari % 0 100 0 seviyesi bu degerin altina diigerse,
sogutucu seviye uyarisi olusur.
Eger ECU’dan okunan sogutucu
Sogutucu Seviye Alarm % 0 100 0 seviyesi bu degerin altina diserse,
sogutucu seviye alarm/ylk atma olusur.
Sogutucu Seviye Alarm i 0 1 0 0: alarm
Tipi 1: yuk atma
Eger akl gerilim degeri bu parametrede
. . S ayarlanan degerin altina duserse
Akl Sarj Gerilimi v-DC 0 35.0 0 jey:weratér akugu sarj etmek i;in otomatik
olarak devreye girer.
Eger aki gerilim degeri bu Aku Sarj
Akii Sarj Siiresi dk | o0 | 1200 | o |Gerilimidegerininaltina diserse
jenerator aklyu sarj etmek igin bu slre
kadar otomatik olarak devreye girer.
Marsa basiimadan 6nce, yag basinci
N bu degere ulasana kadar yag pompa
Yag Pompasi Stop bar 0 20 0 QIkISIgaktif oluf. Eger deggr gglarai
Basinci ayarlandiysa yag pompa cikisi aktif
edilmez.
. 0: islem yok
Service Reset-1 ) 0 1 0 1: sgervis}/1 sayicilarini sifirla
; 0: islem yok
Service Reset-2 ) 0 1 0 1: s$ervis}12 sayicilarini sifirla
: 0: islem yok
Service Reset-3 ) 0 1 0 1: s$ervis}/3 sayicilarini sifirla
0: ECU’dan okunan motor RPM
: ) degderine gore hiz korumasi yapilir.
ECU iz kontrol iptal 0 ! 0 1: ECU’dan okunan motor RPM
degerine gbre hiz korumasi yapilmaz.
Burada yazilin SPN degeri, ECU
J1939 SPN Maske - 0 65535 0 tizerinden okunan uyari listesinde iptal
edilir.
Burada yazilin FMI degeri, ECU
J1939 FMI Maske - 0 65535 0 tizerinden okunan uyar! listesinde iptal

edilir.
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17.4. TARIH-SAAT AYARLA

FADTUST DRTE & TIME
HEEKLY SCHEDOULE

SHEEEE L el LR
FAdiust Date
Adivst Month

Adiuszt Year

Adrust [a
i-E1 -8

Bu parametreler cihazin pil yedekli gercek zaman saatini ayarlar. Cihazin tarih-saat bilgisi aku
kesintilerinden etkilenmez.

Parametre Tanimi Birim | Min Maks Acgiklama
Gln - 01 31 Ayin gind
Ay - 01 12 | Ay bilgisi
Yil - 00 99 Yilin son iki rakami
Saat - 00 23 Gunln saati
Dakika - 00 59 Saatin dakikasi
Saniye - 00 59 Dakikanin saniyesi
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17.5. HAFTALIK CALISMA PROGRAMI

HD OATE & TIME
FLEERLY SCHEDULE
EXERCISER SCHEDULE

"HUILIHHET LML
B HMOMDAY
TUEZDAY
HEDHESDAY

R v R e
HEEKLY SCHEDULE
MOMDAY B : 38

ALITO

Bircok uygulamada jenerat6riin sadece mesai saatlerinde otomatik olarak devreye girmesi istenir. Haftalik
calisma programi bu tlr uygulamaya olanak verir.

Haftalik galisma programi sayesinde cihazin otomatik olarak devreye girip ¢ikmasi saatlik dilimler halinde
ayarlanabilir.

Cihazda 7gun x 24saat=144 parametre bulunmaktadir. Haftanin her saati cihazin OTO modda yada OFF
modda olmasi seklinde segilebilir.

OTO konumda eger jeneratoriin devreye girmesi
A haftalik galigma programi tarafindan engelleniyorsa, bu
durumda OTO ledi yanip soner.
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17.6. OTO-TEST CALISMA PROGRAMI

HEEKLY SCHEDULE
FERERCISER SCHEDULE
SEMDER COMFIGURATIOH

werciser Schedule—1

sl Schedule-2

= Schedule-3

Cihazda 7 farkli otomatik test programi bulunmaktadir. Otomatik test calismasi haftalik yada aylik olarak
yapilabilir.

Eger aylik test segcilirse; hafta, gliin ve saat herbir test calismasi igin ayri ayri ayarlanabilir.
Eger haftalik test secilirse; glin ve saat herbir test calismasi igin ayri ayri ayarlanabilir.
Otomatik test calismasi yukte veya yiksiz yapilabilir.

Bu sayede, jenerattr hafta icerisinde istenen giin ve saatte otomatik olarak yik altinda c¢alisabilir.

- 120 -



SMART 500 MK2/MK3 Kullanim Kilavuzu

Yazilim V-8.8

17.7. MUSIR KONFIGURASYONU

Cihazda 4 adet analog sensor girisi bulunmaktadir. Asagida sensoérlerden sadece bir tanesinin
parametreleri agiklanmistir. Diger sensor girisleri de ayni parametre 6zelliklerine sahiptirler.

Herbir sensor 16 basamakli programlanabilir egriye sahiptir. Sensor girisinin adi ve okudugu birim
istenilen sekilde ayarlanabilir. Bu sayede cihazin her tirli sensdrle uyumlu bir sekilde ¢galismasi saglanir.

Her bir sensor asagidaki programlanabilir parametrelere sahiptir:

Parametre Tanimi Birim | Min Maks | Fabrika Aciklama
Ayan |
Onceden tanimlanmis sensor
. fonksiyonlari segilir. Eger bu parametre
Sensdr Tipi ) 0 15 13-14-15 ayarlanirsa, sensor ismi
istenildigi sekilde girilebilir.
Alarm Seviye - 0 1 2 Siljjlin;?ma
0: daima
Alarm KontrolU - 0 3 1: motor ga_ll§t|g|nda
2: hata gecikme sonunda
3: rezerv durum
Eger sensoér direng degeri 5000 ohm
Uzerindeyse, hata durumu olusur. Bu
parametre ile hata durumunda
apllacak iglem belirlenir.
Sensor Agik Alarm - 0 3 )6: pklullan|lrln§az ren!
1: durma
2: yik atma
3: uyari
Dusuk alarm, ‘alarm seviye’
parametresinden durma yada yuk atma
Disuk Alarm Kontrol 0 0 1 olarak secilebilir.
0: kapali
1: agik
Diisiik Uyari Kontrol 0 0 1 o ggﬁf"
Yiksek alarm, ‘alarm seviye’
parametresinden durma yada ylk atma
Yiksek Alarm Kontrol 0 0 1 olarak segilebilir.
0: kapali
1: agik
Yiksek Alarm Uyari 0 0 1 (1) ;gﬁ(a“
Eger disik alarm kontrol aktif edilirse,
Dusik Alarm Seviye X 0 10000 dislk alarm degeri bu parametreden
ayarlanmalidir.
Dusuk Uyari Seviye X 0 10000 Dusuk uyari degeri ayarlanir.
Eger yiksek alarm kontrol aktif edilirse,
Yiiksek Alarm Seviye X 0 10000 ylUksek alarm degeri bu parametreden
ayarlanmalidir.
Yiksek Uyari Seviye X 0 10000 Yuksek uyari degeri ayarlanir.
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Parametre Tanimi Birim | Min Maks | Fabrika Aciklama
Ayari
Sensor Egrisi-1 ohm ohm 0 5000 Nokta-1 ohm degeri
Sensor Egrisi-1 deger X 0 10000 Nokta-1 6lgiim
Sensor Egrisi-2 ohm ohm 0 5000 Nokta-2 ohm degeri
Sensor Egrisi-2 deger X 0 10000 Nokta-2 élgim
Sensor Egrisi-3 ohm ohm 0 5000 Nokta-3 ohm degeri
Sensor Egrisi-3 deger X 0 10000 Nokta-3 élgim
Sensor Egrisi-4 ohm ohm 0 5000 Nokta-4 ohm degeri
Sensor Egrisi-4 deger X 0 10000 Nokta-4 6lgim
Sensor Egrisi-5 ohm ohm 0 5000 Nokta-5 ohm degeri
Sensor Egrisi-5 deger X 0 10000 Nokta-5 élgim
Sensor Egrisi-6 ohm ohm 0 5000 Nokta-6 ohm degeri
Sensor Egrisi-6 deger X 0 10000 Nokta-6 dlgim
Sensor Egrisi-7 ohm ohm 0 5000 Nokta-7 ohm degeri
Sensor Egrisi-7 deger X 0 10000 Nokta-7 dlgim
Sensor Egrisi-8 ohm ohm 0 5000 Nokta-8 ohm degeri
Sensor Egrisi-8 deger X 0 10000 Nokta-8 dlgim
Sensor Egrisi-9 ohm ohm 0 5000 Nokta-9 ohm degeri
Sensor Egrisi-9 deger X 0 10000 Nokta-9 6lgiim
Sensor Egrisi-10 ohm ohm 0 5000 Nokta-10 ohm degeri
Sensor Egrisi-10 deger X 0 10000 Nokta-10 élgim
Sensor Egrisi-11 ohm ohm 0 5000 Nokta-11 ohm degeri
Sensor Egrisi-11 deger X 0 10000 Nokta-11 dlgim
Sensor Egrisi-12 ohm ohm 0 5000 Nokta-12 ohm degeri
Sensor Egrisi-12 deger X 0 10000 Nokta-12 délgim
Sensor Egrisi-13 ohm ohm 0 5000 Nokta-13 ohm degeri
Sensor Egrisi-13 deger X 0 10000 Nokta-13 dlgim
Sensor Egrisi-14 ohm ohm 0 5000 Nokta-14 ohm degeri
Sensor Egrisi-14 deger X 0 10000 Nokta-14 6lgiim
Sensor Egrisi-15 ohm ohm 0 5000 Nokta-15 ohm degeri
Sensor Egrisi-15 deger X 0 10000 Nokta-15 élgim
Sensor Egrisi-16 ohm ohm 0 5000 Nokta-16 ohm degeri
Sensor Egrisi-16 deger X 0 10000 Nokta-16 &lgim

Sensor Ismi

Eger sensor tipi parametresi sifir olarak
ayarlanirsa, sensér okumalarinda
burada yazilan satir gérintilenir.

Sensoér Disuk Hata Yaz

Eger sensor tipi parametresi sifir olarak
ayarlanirsa, sensér dusik deger hatasi
olustugunda alarm ekraninda burada
yazilan satir géruntulenir.

Sensor Yiksek Hata Yaz

Eger sensor tipi parametresi sifir olarak
ayarlanirsa, sensor yiksek deger
hatasi olustugunda alarm ekraninda
burada yazilan satir gérintilenir.
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17.8. DIJITAL GiRiS KONFIGURASYONU

‘ L PHRULHHNMNING |

B B o TR
| U1l Fressurae Switch |

- SO
A= -

Cihazda 8 adet dijital giris bulunmaktadir. Bu giriglerin sayisi harici giris modulu kullanilarak 40’a kadar
artirilabilir.

Asagida sadece bir dijital girisin parametreleri agiklanmistir. Diger giris fonksiyonlari da ayni parametre
Ozelliklerine sahiptirler.

Giris fonksiyonunun adi istenilen sekilde girilebilir, bu sayede dijital girisler herhangi bir fonksiyon olarak
kullanilabilirler.

Giris fonksiyonunun adi sadece RainbowPlus programi
A kullanilarak girilebilir.

Her bir dijital giris asagidaki programlanabilir parametrelere sahiptir:

Parametre Tanimi Birim | Min | Maks |Fabrika Aciklama
Ayari

Onceden tanimlanmis giris
fonksiyonlari segcilir. Eger bu parametre
0 olarak ayarlanirsa, giris fonksiyon
ismi istenildigi sekilde girilebilir.

Giris Fonksiyonu - 0 99

: alarm (motor durur)
: yik atma

:uyarl

: islem yapilmaz

islem - 0 3

: her zaman
: motor calisirken

: koruma siresi sonunda
: rezerv

Ornekleme - 0 3

WN =200 WN=-0

0: kilitlemesiz. Alarm kaynagi ortadan
kalkinca hata silinir.

Kilitteme - 0 1 1: kilittemeli. Alarm kaynagi ortadan
kalksa bile cihaz Gzerinden resetlenene
kadar hata devam eder.

: Normalde agik

Kontak Tipi - 0 1 : Normalde kapali

: Akl -

Anahtarlama - 0 1 - AKQ +

: Gecikmesiz

: Gecikme (1sn)

: Gecikme (10sn)

: Gecikme (1800sn)

Gecikme Siresi - 0 3

WN 20 20 =0
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GIiRiS FONKSIYON LISTESI

No | Agiklama No | Aciklama No | Agiklama
1 | Kullanici Fonksiyonu 41 | Asir Rezonans 81 |-
2 | Yag Basin¢ Kontak 42 | Kisa Devre Alarmi 82 |-
3 | Asiri Hararet Kontak 43 | Servis 1 Reset 83 |-
4 | Su Seviye Kontak 44 | Servis 2 Reset 84 |-
5 | Redresoér Ariza Girigi 45 | Servis 3 Reset 85 |-
6 | Acil Stop Girigi 46 | Tam Kapasite Calis 86 |-
7 | Alternator Asiri Isi 47 | Jeneratdr Calis 87 |-
8 | Uyartim Hatasi 48 | Jeneratdr Yuke Gir 88 |-
9 | Dusuk Yakit Kontak 49 | Program Kilidi 89 |-
10 | Deprem Alarmi 50 | Yangin Devresi Basing 90 |-
11 | Jen. Yardimci Kontak 51 | Lamba Test 91 |-
12 | Seb. Yardimci Kontak 52 | Savas Moduna Geg 92 |-
13 | AUTO Moda Geg 53 | TepeTraslama Engelle 93 |-
14 | OFF Moda Geg 54 | Gug¢ Basmayi Engelle 94 |-
15 | TEST Moda Geg 55 | Uglinciil Volt&Frekans 95 |-
16 | Asiri YUk 56 | Takip ile Gli¢ Basma 9% | -
17 | Manuel Yakit Doldur 57 | Oncelik+1 97 |-
18 | Oncelik 58 | Oncelik +2 98 |-
19 | Uzak Calistir 59 | Oncelik+4 9 |-
20 | Sebeke Var Goster 60 | Oncelik +8 100 | Kullaniimaz
21 | Sebeke Yok Goster 61 | Sebekeyi engelle

22 | Alarm Reset 62 | -

23 | Korna Sustur 6 -

24 | Panel Kilitle 64 | -

25 | Yakit Pompa Kontak 65 | -

26 | ikincil Volt&Frekans 66 | -

27 | Korumalari iptal Et 67 | -

28 | OTO Transfer Engelle 68 | -

29 | Jen. Yuk Alma Engelle 69 | -

30 | Hava Kapagi Arizali 70 | -

31 | Kabin Kapi Acik 7 |-

32 | istasyon Kapi Agik 72 | -

33 | istasyon Agiri Sicak 73 | -

34 | Hava Kapall 74 | -

35 | Hava Yagmurlu 75 | -

36 | Yildirnm Dustu 76 | -

37 | Sogutucu Fan Ariza 77 | -

38 | Isitici Fan Ariza 78 | -

39 | Kabin Fan Ariza 79 | -

40 | istasyon Fan Ariza 80 | -
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17.9. DIJITAL GIKIS KONFIGURASYONU

Asagidaki parametreler cihazdaki dijital ¢ikislarin fonksiyonlarini belirler. Cihazda 6 adet réle gikigi
bulunmaktadir ve tamami programlanabilir 6zelliktedir.

Cihazdaki réle gikislarinin sayisi Harici Réle Modiilii kullanilarak 40’a kadar artirilabilir.

Parametre Tanimi Fabrika | Terminal Aciklama
Ayari | numarasi

Roéle-01 3 4 Fabrika ayart MARS cikisi
Roéle-02 1 5 Fabrika ayari YAKIT c¢ikisi
Roéle-03 2 6 Fabrika ayari Alarm gikisi
Role-04 8 7 Fabrika ayari ON ISITMA gikis!
Role-05 4 8 Fabrika Ayari STOP cikigl
Role-06 7 9 Fabrika ayari ROLANTI gikis!
Role-09 1 - Yedek ¢ikis modulli — 1
Roéle-10 1 - Yedek ¢ikis modull — 1
Roéle-11 1 - Yedek ¢ikis modull — 1
Roéle-12 1 - Yedek ¢ikis modull — 1
Role-13 1 - Yedek ¢ikis modull — 1
Role-14 1 - Yedek ¢ikis modull — 1
Role-15 1 - Yedek ¢ikis modull — 1
Role-16 1 - Yedek ¢ikis modull — 1
Role-17 1 - Yedek ¢ikis modulld — 2
Role-18 1 - Yedek ¢ikis modull — 2
Role-19 1 - Yedek ¢ikis modull — 2
Role-20 1 - Yedek ¢ikis modull — 2
Role-21 1 - Yedek ¢ikis modulli — 2
Role-22 1 - Yedek ¢ikis modull — 2
Role-23 1 - Yedek ¢ikis modull — 2
Role-24 1 - Yedek ¢ikis modull — 2
Role-25 1 - Yedek ¢ikis moduli — 3
Role-26 1 - Yedek ¢ikis moduli — 3
Role-27 1 - Yedek ¢ikis modult — 3
Role-28 1 - Yedek ¢ikis modult — 3
Roéle-29 1 - Yedek ¢ikis moduli — 3
Roéle-30 1 - Yedek ¢ikis moduli — 3
Roéle-31 1 - Yedek ¢ikis moduli — 3
Role-32 1 - Yedek ¢ikis moduli — 3
Role-33 1 - Yedek ¢ikis moduli — 4
Role-34 1 - Yedek ¢ikis moduli — 4
Role-35 1 - Yedek ¢ikis modulld — 4
Role-36 1 - Yedek ¢ikis moduli — 4
Role-37 1 - Yedek ¢ikis moduli — 4
Role-38 1 - Yedek ¢ikis moduli — 4
Role-39 1 - Yedek ¢ikis moduli — 4
Role-40 1 - Yedek ¢ikis moduli — 4

Asagida cikis fonksiyonlarinin kisa bir listesi bulunmaktadir. Tam
liste icin RainbowPlus programini kullaniniz.
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GIKIS FONKSIYON LISTESI
No | Agiklama No | Agiklama No Aciklama
1 | Yakit 46 | Program Modu 9N Kullanici Cikis 11
2 | Alarm 47 | Motor Caligiyor 92 Kullanici Cikis 12
3 | Mars 48 | Jeneratdr Gerilimi Var 93 Kullanici Cikis 13
4 | Stop 49 | Alarm Kontrol Devrede 94 Kullanici Cikis 14
5 | Jenerator Kontaktorl 50 | Yag Basinci Var 95 Kullanici Cikis 15
6 | Sebeke Kontaktori 51 | Stop Alarmi 96 Kullanici Cikis 16
7 | Rolanti 52 | YUk Atma Alarmi 97 Coklu Yik Alma 1
8 | On Isitma 53 | Uyari Alarmi 98 | Coklu Yik Atma 1
9 | Alternatif Marg 54 | Stop veya Yik Atma 99 Coklu YUk Alma 2
10 | Yakit Ana bobin 55 | Stop+Yuk Atma+Uyari 100 | Coklu YUk Atma 2
11 Jen. Salter Kapatma 56 | Test Modu 101 | Coklu YUk Alma 3
Darbesi 57 | Auto Modu 102 | Coklu Yik Atma 3
12 | Jen. Salter Agma 58 | Manuel Modu 103 | Coklu Yiik Alma 4
Darbesi 59 | KapaliModu 104 | Coklu Yik Atma 4
13 | Jen. Dis.GerilimBobin 60 | Auto Modda Degil 105 | Coklu Yiik Aima 5
14 82?5 es»s?lter Kapatma 61 | Motor Dinlenmede 106 | Coklu Yik Atma 5
62 | Motor Calisma Gecikme 107 | Tam Kapasite Aktif
15 gztr)t;ei?lter Agma 63 | On Isitma Yapiliyor 108 | ECU Enerjileme Cikisi
16 | Seb. Dis.GerilimBobin 64 | Yag Basinci Bekliyor 109 | Akl Sarj Modu Aktif
17 | Flagér 65 | Isitma Yapihyor 110 | Yangin D?vresi Aktif
18 | Gaz Valf Cikisi 66 | Senkronize Oluyor 111 Transfer Oncesi Bekle
19 | Yakit Pompa Kontrol 67 | Motor Sogutuluyor 112 | Ikincil Volt&Frekans
20 | Jikle 68 | Motor Durduruluyor 113 | Lamba Test Akiif
21 | Blok Isrtici 69 | Korumalar Devre Disi 114 | Korna Sustur Akitif
22 | Su Sogutucu 70 | Uzak Calistir Girigi 115 | Savas Modu Aktif
23 | Su lsitici 71 | Sebeke Var Goster 116 | Seb. Destekleme Aktif
24 | Fan Kontrol 72 | Sebeke Yok Goster 117 | Seb. Gi¢ Basma Akitif
25 | Hava Kapag: Kontrol 73 | Oto Transfer Engelli 118 | Yetkili Sebeke Cihazi
26 | Kabin Fan Kontrol 74 | Jen. Yuk Alma Engelli 119 | Bara Hazir
27 | Ortam Fan Kontrol 75 | Giris Genigleme Modul 1 120 | Drup Modda Calisiyor
28 | Uzak Calistir 76 | Giris Genisleme Moduil 2 121 | Ugtncll Volt&Frekans
29 | Jeneratér Hazir 77 | CikisGenigleme Modul 1 122 | Akilli yik yénetimi
30 | Bara Kontaktori 78 | CikisGenisleme Modiil 2 123 Tall<ip ile yuk paylasimi
31 | Bara Kontak KapaPals 79 | Master Cihaz akt[f
32 | Bara Kontak Ag Pals 80 | Senkron Uzak Galistir 124 | Yag pompa gikis!
33 | Bara Diis.GeriimBobin | |81 | Kullanici Gikig 1 125 | iz artir darbe gikig!
34 | ik Atma 82 | Kullanici Cikis 2 126 | Hiz eksilt darbe ¢ikisi
35 | Yik Al 83 | Kullanici Cikis 3 127 | Volt artir darbe cikigi
36 | Yik Azalt 84 | Kullanici Cikis 4 128 | Volt eksilt darbe ¢ikisi
37 | Servis 1 Zamani 85 | Kullanici Cikis 5 129 | Senkron OK ¢ikisi
38 | Servis 2 Zaman 86 | Kullanici Cikis 6 130 | Sifir Akim Role Cikisi
39 | Servis 3 Zaman 87 | Kullanici Cikis 7 131
40 | Sebeke Faz Sira Hata 88 | Kullanici Cikis 8 132
41 | Jen. Faz Sira Hata 89 | Kullanici Gikis 9 1%
42 | OTO Hazir 90 | Kullanici Cikis 10 134
43 | Haftalik Calisma 135
44 | Oto-Test Aktif
45 | Sebeke Kesik
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10. MOTOR YER ADI

Motor yer adi, cihazin lzerinde bulundudu jeneratdrt tanimlamak igin kullanilir.

Cihaz tarafindan gonderilen SMS’lerde, e-maillerde ve web sayfasinda cihazin bulundugu jeneratorleri
ayirt etmekigin baslik olarak cihaz yer adi yazmaktadir.Bu béliime 20 karakterli bir satir yazilabilir.

11. MOTOR SERi NUMARASI

Motor seri numarasi, cihazin Uzerinde bulundugu jeneratdru tanimlamak igin kullanilir.

Cihaz tarafindan gonderilen SMS, e-mail ve web sayfasi basliginda motor seri numarasi yazmaktadir.

12. MODEM1-2/SMS1-2-3-4 TELEFON NUMARALARI

Bu telefon numarasi hafizasina 16 rakama kadar uzunlukta numara girilebilir.

/_\ Telefon numaralarini ilk karakterden baslayarak giriniz
ve bosluk birakmayiniz.
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17.13. GSM MODEM PARAMETRELERI

Parametre Tanimi

Aciklama

APN Kullanici Adi

APN kullanici adi, kullanilan GSM operatdre bagl olarak gerekebilir. Ancak
bazi GSM operatodrleri APN kullanici adi bilgisi gerektirmez. APN kullanici
adi icin dogru bilgiyi GSM operatérden 6grenebilirsiniz.

Eger APN kullanici adi kullaniliyorsa, GSM operatére bagh olarak APN
sifresi de gerekebilir. Ancak bazi GSM operatorleri APN sifresi bilgisi

APN Sifresi gerektirmez. APN sifresi igin dogru bilgiyi GSM operatérden
ogrenebilirsiniz.
APN Adi APN adi bilgisi, GSM operatorleri igcin her zaman kullaniimaktadir. APN adi

icin dogru bilgiyi GSM operatérden 6grenebilirsiniz.

SMS Servis Merkez No

SMS servis numarasi, GSM operator tarafindan gerekebilir. Ancak baz
GSM operatorleri servis numarasi giriimeden de SMS gdénderilmesine izin
verirler.

SMS servis numarasi igin dogru bilgiyi GSM operatérden 6grenebilirsiniz.

A

Asagidaki modem ile ilgili parametreler Cihaz
Konfiglirasyonu grubu altinda bulunurlar.

Parametre Tanimi

Fabrika
Ayari

Aciklama

Birim Min Maks

GSM Sim Kart Pin

Eger kullanilan GSM SIM kartta pin
numarasi varsa, pin numarasini buraya
giriniz. Eger yanhs girerseniz SIM kart
aktif olmayacaktir.

- 0000 | 9999 0

SMS Gonderimi Agik

0: SMS mesaj kapali
1: SMS mesaj akiif

GPRS Baglantisi Agik

0: GPRS baglanti kapali
1: GPRS baglanti aktif

Sebeke Degdisince SMS

Sebeke kesildiginde ve sebeke
geldiginde SMS gonderilir. Sebeke
durumu degistiginde cihazda herhangi
bir uyari olugsmaz.

0: sebeke kesildiginde/geldiginde SMS
gonderilir.

1: sebeke kesildiginde/geldiginde SMS

gonderilmez.

IP Degisince SMS

GPRS baglantisi saglandiginda alinan
IP degisirse SMS gonderilir. GPRS IP
degistiginde cihazda herhangi bir uyar
olusmaz.

0: IP degisince SMS gonderilir.

1: IP degisince SMS gdnderilmez.
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17.14. TCP/IP PARAMETRELERI

Parametre Tanimi Fabrika Ayari Aciklama
Cihazin DHCP sunucudan aldidi IPv4 adresidir. Eger
bu parametre 0.0.0.0 olarak birakilirsa cihaz
Ag IP Adresi 0.0.0.0 sunucudan bogta olan herhangi bir IP’yi alir. EGer
cihaza statik bir IP vermek istiyorsaniz, vermek
istediginiz IP’yi bu parametreye giriniz.
Modeme ait olan IPv4 adresi bu parametreye girilebilir.
o . . Eger ag ip adresi ve ag gegit ip adresi parametreleri
AQ Gegit IP Adresi 0.0.00 bgg blrgk?llrsa, cihaz SI-?CI% sSnucudaE bosta olan
herhangi bir IP’yi alabilir.
Bu parametre IP konusunda profesyonel kisiler
o . tarafindan kullaniimaktadir. Eger IP konusunda
Alt Ag Maskesi 255.255.255.0 | Stesyonel degilseniz, liitfen bu kismi 255.255.255.0
olarak birakiniz.
Kullanici IP Filtresi 1 255'2058'3505'255 Bu parametreler cihaza gelen IPv4 girisi kontrol etmek
(2) (3) 00.00 icin kullaniimaktadirlar.

Domain ismi

d500.dyndns-ip.com

Bu parametre Dinamik Dns 6zelligi icin
kullaniimaktadir. Cihaz, DNS servera baglanarak bu
parametrede yazilan adresi guinceller.

Daha detayh bilgi icin “Dynamic DNS Feature” ve
‘Dynamic DNS Account Setting” dokimanlarina
bakiniz.

Domain Ismi Uzantisi

RAlan adi 20 karakterden daha uzunsa kalan kisim bu
parametreye yazilir.

Uyelik Adresi

members.dyndns.org

Bu parametre Dinamik Dns 6zellidi igin
kullaniimaktadir. DNS servera baglanabilmek icin
burada yazan adres kullaniimaktadir.

Daha detayl bilgi icin “Dynamic DNS Feature” ve
“Dynamic DNS Account Setting” dokimanlarina
bakiniz.

Kullanici Adi/Parola

Cihaz DNS servera baglandiginda, burada yazan
kullanici adi ve sifre kullanilarak giris yapiimaktadir.
Daha detayli bilgi icin “Dynamic DNS Feature” ve
“Dynamic DNS Account Setting” dokiimanlarina
bakiniz.

Ping Adresi

www.google.com

Cihazin internet erisimini kontrol etmek igin dizenli
olarak bu parametrede yazan adrese giris
yapilmaktadir.

IP Dogrulama Adresi

checkip.dyndns.org

Cihazin IPv4 adresini okuyabilmek igin bu parametrede
yazan siteye duzenli olarak giris yapilmaktadir.

Rainbow Adresi-1
Rainbow Adresi-2

wss1.datakom.com.tr

Cihazin tanimlanan sire araliklarinda veri génderecegi
server adresleri bu parametrelerde ayarlanmalidir.
Cihaz; rainbow yenileme silresi sonunda, tanimlanan
adreslere veri gdndermektedir. ilk server adresi olarak
DATAKOM server adresi girili durumdadir.
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17.14. TCP/IP PARAMETRELERI (devam)

Parametre Tanimi Fabrika Ayari Aciklama
Cihaz, tanimlanan kullanicilara mail génderdiginde
E-posta Hesap Adi d500_a gonderen kisminda bu parametrede girilen hesap adi
gérinmektedir.
E-posta Hesap Sifre d500_1234 Kullanilan mail hesabinin sifresi bu parametreye

girilmelidir.

E-posta Sunucu Adi

smtp.mail.yahoo.com

Kullanilan mail hesabinin ait oldugu mail server adresi
bu parametreye tanimlanmalidir.

E-mail Adresi-1
E-mail Adresi-2
E-mail Adresi-3

Cihaz 3 adet kullaniciya mail géndermektedir. Mail
gonderilecek adresler bu parametreler altina
girilmelidir.

A

Asagidaki ethernet ile ilgili parametreler Cihaz
Konfiglirasyonu grubu altinda bulunurlar.

Parametre Tanimi Birim | Min Maks Fz;;i'l'ja Agiklama
; 0: Web’den programlama kapali
Internetten Program . 0 0 1: Web’den programlama akiif
; 0: Web’den kontrol kapali
Internetten Kontrol - 0 0 1: Web'den kontrol aktif
internet Yenileme Siresi Sn 0 240 5 C.|.haz bu siire araliginda web sayfasini
glnceller.
. . Cihaz bu siire araliginda internet
Ping Atma Perlyodu Dk 0 240 0 baglantisinin aktifligini kontrol eder.
Rainbow Scada Cihaz bu sire araliginda uzaktan
Yenileme Sduresi sn 0 65535 60 izleme sistemine veri gonderir.
Rainbow Scada ) 0 65535 90 Veri gbnderilecek olan ilk adresin port
Adres-1 Port numarasi.
Rainbow Scada Veri gbnderilecek olan ikinci adresin
Adres-2 Port 0 65535 %0 port numarasi.
Dahili web sunucunun port numarasidir.
Web Sunucu Portu - 0 65535 80 Cihaz sadece bu porttan gelen
sorgulara cevap vermektedir.
Dahili Modbus TCP/IP sunucu port
IP’den Modbus Portu ) 0 65535 502 |numarasi. Cihaz sadece bu porttan
gelen modbus sorgularina cevap
vermektedir.
E-posta Sunucu Portu - 0 65535 587 E-mail génderimi i¢in sunucu portu.
0: ethernet portu kapali
Ethernet Acik ) 0 1 1: ethernet portu aktif
GPRS baglantisi saglandiginda alinan
IP degisirse e-mail gdnderilir. GPRS IP
L . degistiginde cihazda herhangi bir uyari
IP Degisince E-mail - 0 0 olusmaz.
0: IP degisince e-mail gdnderilir.
1: IP degisince e-mail gonderiimez.
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17.15. SNTP PARAMETRELERI

SNTP (simple network time protocol) haberlesme sayesinde cihazin tarih-saat bilgileri, tanimh sunucular
Uzerinden gincellenerek internet lizerinden hassas bir sekilde ayarlanmis olur.

Parameter Tanimi Fabrika Ayari Aciklama

SNTP Yenileme 30 sec SNTP sunucudan yapilan sorgulamalar arasinda
Sdresi gecen zaman.

SNTP Adres 1 Port 123 SNTP sunucu 1 igin port numarasi

SNTP Adres 2 Port 123 SNTP sunucu 2 igin port numarasi

SNTP Adres 1

0.tr.pool.ntp.org

SNTP sunucu 1 adresi

SNTP Adres 2

1.tr.pool.ntp.org

SNTP sunucu 2 adresi

17.16. Wi-Fi PARAMETRELERI

Wi-Fi parametreleri sadece RainbowPlus bilgisayar programi tizerinden ayarlanabilir.

Parameter Tanimi

Fabrika Ayari

Aciklama

SSID

Baglanti yapilacak kablosuz ag adinin bu parametreye
dogru bir sekilde yazilmasi gerekiyor.

Wi-Fi Password

Baglanti yapilacak kablosuz ag sifresinin bu
parametreye dogru bir sekilde yazilmasi gerekiyor.
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17.17. SENKRONIZASYON PARAMETRELERI

Parametre Tanimi

Birim

Min

Maks

Fabrika
Ayari

Aciklama

Jenerator Aktif Glg

kW

65000

100

Jenerator aktif giic de@erini tanimlar.

Jenerat6r Reaktif Glig

kVAr

65000

75

Jenerator reaktif glic degerini tanimlar.

Sebeke Aktif Glg

kw

65000

100

Sebeke aktif glic degerini tanimlar.

Sebeke Reaktif Giig

kVAr

OO =l

65000

75

Sebeke reaktif glic degerini tanimlar.

Cihaz Datalink Adresi

64

Bu parametre cihazlara datalink adresi
vermek igin kullanilir. Bu sayede
haberlesme baglantisi koptugunda
hatali galismanin 6nline gegilmis olur.
Butln cihazlar ilk enerji verildiginde
otomatik olarak adres alirlar.

Cihaz Oncelik

64

Cihazlarin 6ncelik seviyelerini belirler.

Datalink Haberlesme Hizi

Kbps

0: 50 Kbps

1: 100 Kbps
2: 125 Kbps
3: 250 Kbps
4: 500 Kbps

Sistemdeki Jenerator
Sayisi

48

Sistemde bulunan toplam jenerator
sayisi girilmelidir.

Hatta Minimum Jenerator
Alarmi

Eger cihazlar haberlesme hattinda
Sistemdeki Jenerator Sayisi
parametresinde girilen sayida jenerator
gérmezlerse alarm olusur

0: kullaniimaz

1: motor durdurma

2: yik atma

3: uyari

Sebeke Senkron Cihaz
Sayisi

16

Sistemdeki toplam sebeke senkron
cihazi sayisi girilmelidir.

Master Degisme Suresi

hour

255

Esit yaslandirma galismasinda cihazlar
arasinda master degisme suresi.

Coklu Jenerator Calisma
Opsiyonu

Bu parametre, cihazlara galis komutu
geldikten sonra sistemdeki hangi
jeneratorlerin ¢alisacagini belirler.

0: Coklu Jenerator Baslama Giicl
parametresinde tanimlanan guicl
verebilecek kadar jeneratér devreye
girer.

1: Sebeke cihazinin 6lgmis oldugu en
son sebeke glcunu verebilecek kadar
jenerator devreye girer.

2: Sistemdeki bitiln jeneratorler
devreye girer.

Coklu Jenerator Baglama
Gucu

kw

65000

100

Eger coklu jeneratér galisma opsiyonu
parametresi baslama glcu olarak
secilirse, bu parametrede tanimlanan
glcu verebilecek kadar jenerator
devreye girer. Eger sistemde bu gicu
verebilecek kadar jenerator yoksa
YETERSIZ BASLAMA GUCU uyarisi
olusur.

Yetersiz Baslama Giici
Alarmi

0: kullaniimaz

1: motor durdurma
2: yuk atma

3: uyari
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17.17. SENKRONiIZASYON PARAMETRELERI (devam)

Parametre Tanimi Birim | Min Maks Fabrika | Agiklama
Ayari
Ani bir yikin devreye girmesi ihtimaline
. .. karsi master cihaz bu parametrede
Sistem Rezerv G kW 0 65000 20 tanimlanan deger kadar guict hesaba
katar.
Yiik Y8netim Metodu - 0 1 o |3 53t veslandima
Ol Bara Limiti VAC | 0 300 50 | Eger bara gerilimi bu degerin
Uzerindeyse canli bara olarak algilanir.
0: Governor kontrol kapali.
Governor Kontrol Atk ) 0 1 1 1: Governor kontrol agik.
0: Governor kontrol normal polarite
Governor Cikis Ters ) 0 1 0 (gerilim arttikga hiz artar).
Polarite 1: Governor kontrol ters polarite (gerilim
arttikca hiz azalir).
Governor Cikis Alt Limit % 0 100.0 0.0 Bu_parametre governor gikiginin alt
limitini tanimlar.
Governor Cikis Kazang % 0 100.0 100.0 Bu parametre governor gikiginin
kazancini tanimlar.
Governor Cikis Orta Bu parametre governor ¢ikisinin orta
Nokta % 0 100.0 50.0 noktasini tanimlar.
0: Governor droop galisma kapall.
Governor Droop Acik ) 0 1 0 1: Governor droop ¢alisma agik.
o 100% yukte jenerator hizina bu
Governor Cikis Droop %o 0 100.0 0 miktarda droop uygulanir.
0: AVR kontrol kapali.
AVR Kontrol Agik - 0 1 1 1. AVR kontrol acik.
0: AVR kontrol normal polarite (deger
: rttikga gerilim artar).
AVR Ters Polarit - 0 1 1|2
ers roarte 1: AVR kontrol ters polarite (deger
arttikca gerilim azalir).
AVR Cikis Alt Limit % 0 100.0 0.0 Bu parametre AVR c¢ikiginin alt limitini
tanimlar.
AVR Cikis Ust Limit % 0 100.0 100.0 Bu parametre AVR c¢ikisinin Gst limitini
tanimlar.
AVR Cikis Orta Nokta % | o0 | 1000 | 500 |BYparametre AVRcikiginin orta
noktasini tanimlar.
0: AVR droop caligsma kapali.
AVR Droop Agik ) 0 1 0 1: AVR droop calisma aclik.
100% reaktif gucte jeneratdre bu
AVR Cikis Droop % 0 100.0 0.0 degerde droop uygulanir.
0: kullaniimaz
Uyartim Kayip Hatasi - 0 3 2 1: motor durdurma
y yip 2: yik atma
3: uyar
o . 0: sadece kesintili gegis yapilir
Kesintisiz Gegis Acik ) 0 1 0 1: kesintisiz gegis aktif olur
Senkronizasvon Hata Eger bu sure igerisinde senkronizasyon
y sec 0 600 30 saglanamazsa Senkronizasyon Hata

Siresi

uyarisi verilir ve kesintili gecis yapilir.
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17.17. SENKRONiIZASYON PARAMETRELERI (devam)

Parametre Tanimi

Birim

Min

Maks

Fabrika
Ayari

Aciklama

Senkronizasyon
Kontaktor Suresi

SecC

255

0.5

Senkronizasyon saglandiktan sonra her
iki kontaktor bu slre boyunca devrede
olur.

Maks Frekans Farki

Hz

0.1

20

0.5

Eger frekans farki bu deg@erin altinda
kalirsa senkronizasyon sarti saglanir.

Faz-Faz Gerilim Kontroli

0

0: Faz ndtr gerilim kontrolu
1: Faz faz gerilim kontrolu

Maks Gerilim Farki

VAC

20

Eger gerilim farki bu deg@erin altinda
kalirsa senkronizasyon garti saglanmis
olur. Eger gerilim trafosu kullaniimissa
bu deger trafo ¢arpani ile carpilir.

Maks Faz Farki

deg.

20

10

Eger iki faz arasindaki ag farki bu
degerin altinda kalirsa senkronizasyon
sarti saglanis olur.

Faz Agisi Offset

deg.

+60

Gerilim trafosunun kullanildigi orta
gerilim uygulamalarinda trafo nedeniyle
faz agisindan kayma olur. Bu kayma
miktari bu parametrede girilerek bu
durum kompanze edilmig olur.

Senkronda Bekleme
Siresi

Sec

0.01

0.50

0.10

Senkron sartlari saglandiktan sonra
cihaz kontaktorii hemen kapatmaz, bu
sure kadar bekler ve bu sire sonunda
kontaktorinu kapatir.

Senkronizasyon Faz G
Kazang

%

200

20

Bu parametre senkronizasyon sirasinda
faz agisinin eslesmesi icin gereken hiz
ayarlar. Bu parametrenin artiriimasi faz
agisinin daha hizl eslesmesini saglar
ancak sistem daha az stabil olur. Bu
parametrenin disurtlmesi faz agisinin
daha yavas eslesmesini saglar ancak
sistem daha stabil olur. En iyi ayar
senkronizasyonun hizli ve stabil
olmasini saglayan noktadir.

Senkronizasyon Frekans
G Kazang

%

200

20

Bu parametre senkronizasyon sirasinda
frekans ayarinin hizini belirler. Bu
parametrenin artiriimasi frekans
ayarinin hizli olmasini saglar ancak
sistem daha az stabil olur. Bu
parametrenin disurilmesifrekans
ayarinin daha yavas olmasini saglar
ancak sistem daha stabil olur. En iyi
ayar senkronizasyonun hizli ve stabil
olmasini saglayan noktadir.

Senkronizasyon Gerilim
G Kazang

%

200

30

Bu parametre senkronizasyon sirasinda
gerilim ayarinin hizini belirler. Bu
parametrenin artirilmasi gerilim ayarinin
hizli olmasini saglar ancak sistem daha
az stabil olur. Bu parametrenin
dusurtlmesi gerilim ayarinin daha
yavas olmasini saglar ancak sistem
daha stabil olur. En iyi ayar
senkronizasyonun hizli ve stabil
olmasini saglayan noktadir.
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Parametre Tanimi

Birim

Min

Maks

Fabrika
Ayari

Aciklama

Yumusak Gegis Aglk

0

0: Yumusak Gegis kapali
1: Yumusak Gegis agik.

Yumusak Gegis Suresi

SecC

240

30

Bu sure, yikian rampali bir sekilde
transfer edilme suresidir. Bu sire
sonunda kontaktoér acar ve yumusak
gegis sona erer.

Aktif Gli¢ Rampa
(kW/sec)

%

100.0

1.0

Yumusak gegis sirasinda aktif glig, bu
parametrede tanimlanan ylzdelik
adimlarla transfer edilir.

Reaktif Glig¢ Rampa
(kVAr/sec)

%

100.0

1.0

Yumusak gegis sirasinda reaktif giig, bu
parametrede tanimlanan ylzdelik
adimlarla transfer edilir.

Rampa Ust Limit

%

100.0

80.0

Yumusak gegis sirasinda jeneratorler
yukU rampali bir sekilde Uzerlerine
alirken bu limite geldiklerinde yumusak
gegis sona erer ve sebeke kontaktord
acar.

Rampa Alt Limit

%

100.0

10.0

Yumusak gegis sirasinda jeneratérler
yukU rampali bir sekilde birakirken bu
limite geldiklerinde yumusak gegis sona
erer ve jeneratdr kontaktorl agar.

Aktif Gu¢ Paylasma G
Kazang

%

200

20

Bu parametre yumusak gegis sirasinda
kW kontrol hizini ayarlar. Eger bu
parametrenin degeri ¢ok fazla artirilirsa
kW osilasyonu olur. Eger bu
parametrenin degeri ¢cok fazla
dusurdlarse kW transferi yavas olur.

Reaktif Glg¢ Paylasma G
Kazang

%

200

20

Bu parametre yumusak gegis sirasinda
kVAr kontrol hizini ayarlar. Eger bu
parametrenin degeri ¢ok fazla artirilirsa
kVAr osilasyonu olur. Eger bu
parametrenin degeri ¢ok fazla
dusuralirse kVAr transferi yavas olur.

Nominal Frekans G
Kazang

%

200

Bu parametrenin degeri master cihazin
nominal frekansa gelme hizini ayarlar.
Eger bu deger ¢ok fazla artirilirsa
master cihaz frekansi ¢ok hizli bir
sekilde nominale getirir ancak sistem
daha az stabil olur. Eger bu deger ¢ok
fazla dusurulirse master cihaz frekansi
daha yavas nominale getirir ancak
sistem daha stabil olur. En iyi ayar hizli
ve stabil olan noktadir.

Nominal Gerilim G
Kazang

%

200

Bu parametrenin degeri master cihazin
nominal gerilime gelme hizini ayarlar.
Eger bu deger ¢ok fazla artirilirsa
master cihaz gerilimi ¢ok hizli bir
sekilde nominale getirir ancak sistem
daha az stabil olur. Eger bu deger ¢cok
fazla dusuralirse master cihaz gerilimi
daha yavas nominale getirir ancak
sistem daha stabil olur. En iyi ayar hizli
ve stabil olan noktadir.

Coklu Jenerator
Gecikmeli Calisma

%

120

80

Eger toplam gu¢ Coklu Jenerator
Calig/Dur Gecikme stresince bu
degerin Uzerinde kalirsa, 6nceligi en
yuksek bir sonraki jenerator devreye
girer.
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Parametre Tanimi

Birim

Min

Maks

Fabrika
Ayari

Aciklama

Coklu Jeneratér Hemen
Calisma

%

120

90

Eger toplam glg¢ bu degerin lizerinde
kalirsa, 6nceligi en ylksek bir sonraki
jeneratér hemen devreye girer.

Coklu Jenerator
Gecikmeli Durma

%

120

30

Eger toplam glic Goklu Jenerator
Calis/Dur Gecikme siiresince bu
degerin altinda kalirsa, énceligi en
dUsuk bir sonraki jeneratér devreden
cikar.

Coklu Jeneratoér
Calig/Dur Gecikme

sec

240

10

Toplam gu¢ miktarina gore bir sonraki
jeneratériin devreye girmesi veya
devreden ¢ikmasi igin ge¢en gecikme
suresi.

Yik Yonetimi Gecikme

sec

43200

30

Jeneratorler ilk galismada senkron
olduktan sonra yik yonetimi
baslamadan énce gecen slre

Paralel Kontrol Gecikme

sec

25.0

0.2

Sebeke ile paralel calismada sebeke
kontaktorl kapattiktan sonra koruma
fonksiyonlari devreye girmeden dnce
gecgen slre.

Sebeke Ters Gig Limiti

kw

65000

20

Sebeke ile paralel galisma sirasinda
jeneratér grubu sebekeye bu degerin
Uzerinde gl¢ basarsa sebeke
kontaktori agar ve uyari olusur. Bu
parametrenin degerinin jenerator toplam
gucuinun 15% kadar ayarlanmasi
tavsiye edilir.

ROCOF df/dt (Hz/Sec)

HZ

0.5

15.0

5.0

Bu parametrenin degeri sebeke ile
paralel galisma sirasinda frekansta
meydana gelen degisimi algilamak igin
kullanilir. Eger frekans degeri son 4
periyotta bu de@erin disina ¢ikarsa
sebeke kesintisi algilanir ve sebeke
kontaktéri acar.

Faz Kayma Limiti

Deg.

30

10

Bu parametrenin degeri sebeke ile
paralel calisma sirasinda faz kayma
korumasini ayarlar. Faz Kayma
fonksiyonu, son 5 periyodun suresini
Olger ve hafizada tutar. Her periyot
sonunda, son iki periyodun ortalama
suresiile 4. ve 5. periyodun ortalama
suresi karsilastirilir. Eger fark
tanimlanan degerden fazlaysa, sebeke
kesintisi algilanir.

Sebeke ile Yik Paylasma
Acik

0: Sebeke ile yuk Paylasma kapal.
Jenerator grubu OTO modda sadece
sebeke kesintisi olursa devreye girer.
1: Sebeke ile yiik Paylasma agik.
Jeneratér grubu OTO modda sebeke
glicu Sebeke ile YUk Paylasma
Baslama Gucu deg@erinin Gzerine
cikarsa devreye girer.

Sebeke ile Yk Paylasma
Maksimum Sebeke Glici

kw

65000

100

Sebeke ile yik paylasma calismasinda
jeneratér grubu sebeke gicinin bu
degderin Uzerine ¢gikmasini engeller ve
yukin fazlasini Uzerine alir.
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Parametre Tanimi

Birim

Min

Maks

Fabrika
Ayari

Aciklama

Sebeke ile Yk Paylasma
Baslama Gucu

kw

65000

80

Eger toplam gli¢c Sebeke ile Yiik
Paylagsma Calig/Dur Gecikme
siuresince bu degerin lzerinde kalirsa
jeneratorler devreye girer ve sebeke ile
senkron olurlar. Ancak jeneratérler
hemen yuk almazlar. Eger toplam gig¢
maksimum sebeke gicu degerinin
Uzerine ¢ikarsa yukin fazlasi
jeneratorler tarafindan karsilanir.

Sebeke ile YUk Paylasma
Durma Gucl

kw

65000

60

Eger toplam gug¢ bu degerin altina
dliserse sebeke ile yik paylasma
calismasi sona erer. Bu parametrenin
degeri Sebeke ile Yiik Paylagsma
Baglama Giicli parametresinden disik
olmasi gerekir.

Sebeke ile YUk Paylasma
Calig/Dur Gecikme

sec

240

10

Sebeke ile yik paylasma calismasinda
jeneratorlerin devreye girmesi devreden
cikmasi i¢in gecen slre.

Sebekeye Glg¢ Basma
Acik

0: Normal galisma.
1: Sebekeye gii¢ basma galismasi.

Sebekeye Basilan Glg

kw

65000

100

Sebekeye gu¢ basma ¢alismasinda
sebekeye basilan aktif gu¢ degeri.

Basilan Gli¢ Faktori

0.600

-0.600

1.000

Sebekeye gu¢ basma calismasinda
sebekeye basilan glg faktora.

Komut Aktif Glg G
Kazang

%

200

10

Bu parametre degeri senkron cihazinin
hedef aktif gicu yakalama hizini
ayarlar. Eger bu parametre ¢ok fazla
artinllirsa hedef glice daha hizl ulagilir
ancak sistem daha az stabil olur. Eger
bu parametre ¢ok fazla digsUrllrse
hedef glice daha yavas ulasilir ancak
sistem daha kararli olur. En uygun
deger hizli ve stabil olan noktadir.

Komut Reaktif Glg¢ G
Kazang

%

200

20

Bu parametre degeri senkron cihazinin
hedef reaktif glicl yakalama hizini
ayarlar. Eger bu parametre ¢ok fazla
artinllirsa hedef glice daha hizl ulasilir
ancak sistem daha az stabil olur. Eger
bu parametre ¢ok fazla disUrtlirse
hedef glice daha yavas ulasilir ancak
sistem daha kararli olur. En uygun
deger hizli ve stabil olan noktadir.

Minimum Basilan Giig¢

kw

65000

100

Haberlesmesiz Glg¢ Paylasma
modunda basilan gu¢ dederi bu degerin
altinda olamaz.

Basilan Gli¢ Rampa
(kW/sec)

%

100.0

1.0

Haberlesmesiz Gli¢ Paylagsma
modunda aktif giic kW degeri bu oranda
artirihr veya azaltilir.

Frekans Bariyer

Hz

0.1

20

0.5

Haberlesmesiz Glg¢ Paylagsma
modunda asagdi veya yukari dogru
rampalama esnasinda frekans degimi
nominalden en fazla bu deger kadar
degisir.
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Parametre Tanimi Birim | Min Maks Fabrika | Agiklama
Ayari
Bu parametre darbe ¢ikigindan hiz
Hl-z-Artlr/AzaIt Darbe msec | 10 200 10 kontroll yaparken minimum darbe
Minimum e
genligini tanimlar.
Bu parametre darbe ¢ikisindan hiz
kontroll yaparken maksimum darbe
Hiz A!’tlr/AzaI_t_ Darbe msec 0 2000 0 genligini tanimlar. Eger bu parametre 0
Maksimum Sure yapilirsa maksimum darbe genligi
kullanilmaz.
Hiz Artlr/AzaIt Darbe msec 20 1000 20 Bu paramc_etre r_uz kon_’Frqu_nt_je iki darbe
Gecikme arasindaki gecikme slresini tanimlar.
. Bu parametre darbe ¢ikigindan gerilim
G.er.'“m ArtirfAzalt Darbe | e | 10 200 10 kontrolli yaparken minimum darbe
Minimum VA
genligini tanimlar.
Bu parametre darbe ¢ikigindan gerilim
- kontroll yaparken maksimum darbe
Ge”"f“ Artlr//-}zalt Darbe msec 0 2000 0 genligini tanimlar. Eger bu parametre 0
Maksimum Sire . o
yapilirsa maksimum darbe genligi
kullanilmaz.
- Bu parametre gerilim kontrollinde iki
Gerilim Artir/Azalt Darbe | \oo0 | 29 1000 20 darbe arasindaki gecikme siresini

Gecikme

tanimlar.
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18. ETHERNET KONFIGURASYONU

ilgili parametreler:

Parameter Tanimi Fabrika Ayari Aciklama
Cihazin DHCP sunucudan aldidi IPv4 adresidir. Eger
bu parametre 0.0.0.0 olarak birakilirsa cihaz
Ag IP Adresi 0.0.0.0 sunucudan bosta olan herhangi bir IP’yi alir. Eger
cihaza statik bir IP vermek istiyorsaniz, vermek
istediginiz IP’yi bu parametreye giriniz.
Modeme ait olan IPv4 adresi bu parametreye girilebilir.
Eger ag ip adresi ve ag gegit ip adresi parametreleri
bos birakilirsa, cihaz DHCP sunucudan bosta olan
herhangi bir IP’yi alabilir.
Bu parametre IP konusunda profesyonel kisiler

N . tarafindan kullaniimaktadir. Eger IP konusunda
Alt Ag Maskesi 255.255.285.0 profesyonel degilseniz, litfen bu kismi 255.255.255.0
olarak birakiniz.
Dahili Modbus TCP/IP sunucu port numarasi. Cihaz

Ag Gegit IP Adresi 0.0.0.0

IP’den Modbus Portu 502 sadece bu porttan gelen modbus sorgularina cevap
vermektedir.
Modbus Adresi 1 Modbus haberlesmedi cihaz adresi.

Ethernet baglantisinin durumu, cihazin Ethernet ekraninda gosteriimektedir. .
Cihazin

almis oldugu
IP adresi

Baglanti
durumu
gOstergesi

TCP~IF SCREEHN
IP:192.168. Z. 39

I

969 butes

1755 butes Al e e
verilen data
miktari
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19. Wi-Fi KONFIGURASYONU

ilgili parametreler:

Parameter Tanimi Fabrika Ayari Aciklama

ssID Baglanti yapilacak kablosuz ag adinin bu parametreye
"""""""" dogru bir sekilde yazilmasi gerekiyor.

Baglanti yapilacak kablosuz ag sifresinin bu
parametreye dogru bir sekilde yazilmasi gerekiyor.
Cihazin DHCP sunucudan aldidi IPv4 adresidir. Eger
bu parametre 0.0.0.0 olarak birakilirsa cihaz

Ag IP Adresi 0.0.0.0 sunucudan bosta olan herhangi bir IP’yi alir. EGer
cihaza statik bir IP vermek istiyorsaniz, vermek
istediginiz IP’yi bu parametreye giriniz.

Modeme ait olan IPv4 adresi bu parametreye girilebilir.
Eger ag ip adresi ve ag gegit ip adresi parametreleri
bos birakilirsa, cihaz DHCP sunucudan bosta olan
herhangi bir IP’yi alabilir.

Bu parametre IP konusunda profesyonel kisiler
tarafindan kullaniimaktadir. Eger IP konusunda
profesyonel degilseniz, lltfen bu kismi 255.255.255.0
olarak birakiniz.

Wi-Fi Password | ...l

Ag Gegit IP Adresi 0.0.0.0

Alt A§ Maskesi 255.255.255.0

Wi-Fi baglantisinin durumu, cihazin Ethernet ekraninda gésterilmektedir. Cihazin
almis oldugu
IP adresi

Baglanti
durumu
gOstergesi

TCP-IP SCREEN
IP:192.168. Z<.115S

2 2

1917 butes

981 butes Alinan ve
verilen data
miktari

Baglanti durumu gostergeleri:

Eger baglanti ekraninda herhangi bir baglanti géstergesi ortaya ¢ikmazsa, bu durum cihazin baglanti
yapmak igin uygun bir ag bulamadigini gosterir.

2 f
Baglanti saglandi.

Cihazin kapsama alaninda aglar var ancak aranan SSID bulunamadi.

2 Bx
Wi-Fi sifre hatasi.
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20. GSM KONFIGURASYONU

ilgili parametreler:

Parametre Tanimi Fabrika Ayari Aciklama
. - 0: SMS mesaj kapali
SMS Gonderimi Agik 0 1: SMS mesaj aktif

0: GPRS baglanti kapali
1: GPRS baglanti aktif

Sebeke kesildiginde ve sebeke geldiginde SMS

goénderilir. Sebeke durumu degistiginde cihazda

Sebeke Degisince SMS 0 herhangi bir uyari olusmaz.

0: sebeke kesildiginde/geldiginde SMS gonderilir.

1: sebeke kesildiginde/geldiginde SMS gonderiimez.

Jenerat6riin galismasi ve durmasi aninda SMS
gonderilmesi igin ayarlanir.

Galisma/Durma SMS 0 0: calisma/durma aninda SMS gonderilmez.

1: Calisma/durma aninda SMS goénderilir.

0: SMS komutlari kabul edilmez

GPRS Baglantisi A¢ik 0

SMS Komutlari Aktif 0 1: Cihaza kayith telefon numaralarindan gelen
komutlar kabul edilir.
GSM Konum Aktif 0 0: GSM (zerinden konum bilgisi alinmaz

1: GSM (zerinden konum bilgisi alinir.

APN kullanici adi, kullanilan GSM operatore bagl olarak gerekebilir. Ancak

APN Kullanict Adi bazi GSM operatorleri APN kullanici adi bilgisi gerektirmez. APN kullanici

adi icin dogru bilgiyi GSM operatdérden 6grenebilirsiniz.

Eger APN kullanici adi kullaniliyorsa, GSM operatére bagl olarak APN

APN Sifresi sifresi de gerekebilir. Ancak bazi GSM operatorleri APN sifresi bilgisi

gerektirmez. APN sifresi icin dogru bilgiyi GSM operatdrden

6grenebilirsiniz.

APN Ad APN ad bilgisi, GSM operatérleri i¢cin her zaman kullaniimaktadir. APN adi
I L oS . s e

icin dogru bilgiyi GSM operatérden 6grenebilirsiniz.

Sinyal seviyesi Modem Hazir
gostergesi

MODEM SCREEHN

Tt TELSIH G3M

Modem Readw

T/19. S=le =ile
IP adresi l

GPRS baglant
gOstergesi

RainbowScada Alinanve
paket sayaci verilen mesaj
gostergeleri
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Mars ¢ikisinin hizli ve givenli bir sekilde kesilmesi igin, cihaz farkli kaynaklardan motorun galistigini
algilar.

Asagidaki sartlardan bir tanesi saglandiginda marslama durur:

-_Mars Siiresi:

Mars suresi Motor Parametreleri > Mars Siiresi program parametresinden ayarlanabilir. Bu
parametrenin dederi maksimum 15 saniye yapilabilir.

- Jenerator Gerilim Degeri:

Eger jenerator faz L1 gerilim degeri Motor Parametreleri > Mars Kesme Gerilimi dederine
ulasirsa marslama durur.

-_Jenerator Frekans Degeri:

Eger jenerator faz L1 frekans degeri Motor Parametreleri > Marg Kesme Frekansi dederine
ulasirsa marslama durur.

- Motor Devri:

Egder motor devir degeri Motor Parametreleri > Margs Kesme RPM degerine ulasirsa marslama
durur.

- Sarj Alternator Gerilim Degeri:

Yapilmasi gereken ayarlar: Motor Parametreleri > $arj Girigi Bagh =1

Eger sarj alternatdr gerilimi Motor Parametreleri > Mars Kesme $Sarj Gerilimi de@erine ulagirsa
marslama durur.

- Yaq Basinci Degeri

Yapilmasi gereken ayarlar: Motor Parametreleri > Yag Basinci Mars Kesme =1

Yag basincindan mars kesme igin program parametrelerinde gecikme suresi bulunmaktadir,
Motor Parametreleri > Yag Basinci Mars Kesme Gecikmesi. Bu parametrenin fabrika ayari 2
saniyedir.

Yag basing kontak ve yag basing sensor girislerinin her ikisi de mars kesilmesi igin kullanilabilir.
Yag basing kontak girisi mars kesilmesi igin her zaman kullanilir. Sensor girisi Cihaz
Konfigiirasyonu > Yag Basing Kontak Oncelik parametresinden iptal edilebilir.

Eger aktif edilirse, yad basinci algilandi§i zaman gecikme siresi sonunda marslama durur.
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22. ASIRI AKIM KORUMASI (IDMT)

Cihaz, alternatori agiri akimdan korumak amaciyla programlanabilir IDMT tipi koruma fonksiyonu saglar.

IDMT (Inverse Definite Minimum Time) koruma fonksiyonunun korumaya ge¢gme siresi akim degerine
gOre degiskendir. Belirli bir akim degerinin izerinde korumaya gegme suresi sabitlenir ve minimum
slrede koruma saglar.

Korumaya gegcme stiresi formli asagidadir:

TMS

= —I .
(=)
Iset
Formiilde:

TMS: IDMT zaman ¢arpani ayaridir. Bu ayni zamanda %100 asir1 yikleme durumundaki
korumaya ge¢gme siresidir.

I: enfazla yuklenen fazdan ¢ekilen akim

lset: programlanmis asiri akim limiti

t: saniye cinsinden korumaya gegme suresi

t

Asiri akim limitini gegcmeyen akimlar sire siniri olmadan gekilebilir. Bu dederin tGzerindeki akimlar, akim
siddetine bagli olarak degdisen bir gecikme sonunda IDMT korumasinin tetiklenmesine yol agacaktir. Akim
ne kadar yuksekse tetikleme o kadar hizli gergeklesir.

Korumay tetiklemeyen bir asiri akim durumu olustugunda, cihaz bunun kaydini tutar. Daha sonar tekrar
asiri akim olustugunda, cihaz bir dnceki asiri yiklemeden kaynaklanan isinmayi dikkate alir ve
normalden daha kisa surede tetikler.

IDMT zaman ¢arpani detektdriin hassasiyetini ayarlar. Carpan ne kadar kiigiikse, ayni akim igin tetikleme
o kadar gabuk gercgeklesir.

Cihaz, birincil, ikincil ve Gglincil gerilim/hiz/akim ayarlari igin ayri Asirt Akim limit parametreleri sunar.
Birincil degerlerden ikincil veya uglncul degerlere gegilmesi, IDMT detektdriinin de otomatik olarak ayni
ayarlara gegcmesini saglar.

IDMT korumasi tetikleyince, olusacak hata YUK ATMA (sogutma sonrasi stop) veya HEMEN STOP
olarak ayarlanabilir.

— Current Limnit
Ower Current 1 J 0 = oA
Ower Current 2 J 0 = oA
Ower Current 3 J 0 = oA
Ower Current IDMT b ultiplier J 36 -

Ower Current Action I Load Durnp j

RainbowPlus konfigirasyon programinin, Jenerator>Akim bolimu ekran gorintlisu
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Asagidaki tabloda yiik yizdesine bagl olarak tetikleme gecikmesi goriulmektedir (TMS=36 ayarli)

%100 sinirsiz %170 73s %240 18s
%110 3600s %180 56s %250 16s
%120 900s %190 44s %260 14s
%130 400s %200 36s %270 12s
%140 225s %210 30s %280 11s
%150 144s %220 25s %290 10s
%160 100s %230 21s %300 9s

Asagidaki grafikte yiik ylizdesine bagl olarak tetikleme gecikmesi goriulmektedir (TMS=36 ayarl)

tripping delay in seconds
100000
10000 \
1000
100
10 —
overload level
(times x setpoint)
1 T T T T T T T T T T T T T T T T T T T 1
1 11121314 1516 1,7 1,8 19 2 2,1 22 23 24 25 26 2,7 28 29 3
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23. MOTORLU SALTER KUMANDASI

Cihaz her marka ve model motorlu saltere (MCB) kumanda imkani sunar.

Motorlu salter kumandasi 3 adet cikis fonksiyonu ile sadlanir. Bu fonksiyonlar Agma (Open), Kapama
(Close) ve Dustik Gerilim (DG, Undervoltage) kumandalaridir. Bir uygulamada bu sinyallerden sadece 2
adedi kullanilir.

istenen herhangi bir dijital ¢cikis, programlama meniisii (izerinden motorlu salter kumandalarina atanabilir.

MCB CLOSE MCB OPEN
SEQUENCE SEQUENCE
CLOSE
ol R S R — — S
Uy -
tuv tel N top N

Motorlu salter KAPAMA (MCB CLOSE) islemi asagidadir:

DG cikisini aktif et, disuk gerilim bobin suresi kadar bekle (tw)

KAPAMA (CLOSE) cikisini aktif et, kapama darbe siresi kadar bekle (tc)
KAPAMA (CLOSE) ¢ikigini deaktif et

Motorlu salter ACMA (MCB OPEN) islemi asagidadir:

DG cikisini deaktif et

ACMA (OPEN) cikisini aktif et, agma darbe stiresi kadar bekle (top)
ACMA (OPEN) ¢ikisini deaktif et

Ac¢ma Darbe, Kapama Darbe ve Dusuk Gerilim Bobin
sureleri program meniisunden ayarlanir.

Eger Sebeke Salter Geri Besleme girigi tanimlandiysa
A ve Sebeke Salter Hata Siiresi sonunda salter konum
degistirmediyse hata durumu olusur.
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Motorlu salterler 2 farkli galisma tipinde olabilirler. Cihaz her 2 tipi de destekler.
Asagidaki terminoloji kullaniimigtir:
M: hareket motoru (gear motor)
PFE: “kapatmaya hazir” kontagi (ready to close contact)
XF: kapatma bobini (close coil)
MX: agma bobini (open coil)
MN: disik gerilim birakma tetikleme (undervoltage trip release)
AUX: yedek kontaklar
AC-KAPA BOBIN KUMANDALI SALTER KAPA-DG BOBIN KUMANDALI SALTER

CONTROLLER CONTROLLER
OUTx oUTy OUTx oUTy

BAT+ 4} BAT+ %}

L1 l L1 l
I I

C1-

LT L=y S

-
|
|
L
|
|
|
I
|
|
|

)

| PR | —— E——

1
%l
|

NXNY
NXNY

M lﬁ:p [XF] /¢ (@lﬂ XFl BN

Soldaki resimde role fonksiyon atamalan asagidaki gibi olmalidir:

OUTx: Sebeke veya Jeneratér Kapatma Darbesi (Close Pulse)

OUTYy: Sebeke (veya Jenerattr) Agma Darbesi (Open Pulse)

Sagdaki resimde role fonksiyon atamalari asagidaki gibi olmalidir:

OUTx: Sebeke veya Jeneratér Kapatma Darbesi (Close Pulse)

OUTYy: Sebeke (veya Jenerator) Disik Gerilim Bobini (Undervoltage Coil )
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24. OTOMATIK OGRENME

D500 kontrol cihazi, AVR ve Governor ayarlari igin otomatik 6grenme fonksiyonu icermektedir.

OTOMATIK OGRENME 6zelligi, senkron devreye alma islemleri sirasinda cihazin en dogru ayarlarda
galismasini saglar.

OTOMATIK OGRENME fonksiyonunu aktif hale getirmek icin:

Program menustinde Senkron parametrelerine girin.

= GOV kontrol parametresini 0 yapin.

= Gov Alt Limit 0, Gov Kazang 100 ve Gov ¢ikis seviye 50 olacak.

= AVR kontrol parametresini 0 yapin.

= AVR Alt Limit 0, AVR Ust Limit 100 ve AVR gikis seviye 50 olacak.

Govemor
Grovemor Out Low Limit ) 0.0 =
Gavemor Out Gain 1) 000 =
Gaovemeor Out Pest Point | 00 B4 %
Govemor Out Droop I 0.0 =
Govemor Droop Enable Govemnaor Control Enable Gowemor Reverse Polanty
AR
AVR Out Low Limt ] 00 2
AVR Out High Lira A 10,0 = %
AVR Out Rest Point Fl 500 =
AVR Out Droop J 0.0 5
AVR Droop Enable AVR Control Enabile AVR Reverse Polarty

Jeneratérii manuel modda galistirin.
= Governor karti Gzerinden hiz potunu kullanarak jeneratéri nominal frekansa ayarlayin.

= AVR karti Gzerinden gerilim potunu kullanarak jeneratéri nominal gerilime ayarlayin.
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Jeneratéri durdurun ve Program menlstnde Senkron parametrelerine girin.
=  Gov kontrol parametresini 1 yapin.

= AVR kontrol parametresini 1 yapin.

Govemor
Govemor Out Low Limi ) 0 = %
Govemor Out Gan | J 1000 =4 %
Govemar Out Rast Point L) H0 5%
Gowvemor Out Droop --,| 00 B %
Govemor Droop Enable v Govemor Control Enable Govemnor Reverse Polasity
AVR
AVR Out Low Limk U 00 & %
AVR Out High Limt (] | w00 & %
AVR Ot Rest Point { J 500 B %
AVR Outt Droop L 0.0 = %
AVE Droop Enable | AVR Control Enable || AVR Reverse Polanty

Siradaki islem otomatik 6grenme olacak.

- 148 -



SMART 500 MK2/MK3 Kullanim Kilavuzu Yazilim V-8.8

Otomatik Ogrenme fonksiyonunu aktif etmek igin MAN tusuna @ basin ve ardindan yukari ok o
tusuna basili tutun.

Otomatik 6grenme fonksiyonunu baglatmak i¢in onay yazisi gelecek. Baglamak icin ° tusuna basin.

r 2 | r 2 |
START AUTO-LEARH 7 GOV & AVR AUTO-LEARRM
AUR outrut checkina!
Ol 0.0Hz
Press PKEY to Confirm GOIL) — 145%
T ——
| | | |
r 3 r 3
GOV & AVR AUTO-LEARRN GOV & AVR AUTO-LEARRM
“Findins 1st Limits! “Findins Znd Limits!
213l 49.0Hz 236l 53;0Hz
GIOL) — 191% GO ) 2%
AUF o=l ALF - 121%
|

Otomatik 6grenme tamamlandiktan sonra D500 cihazi jeneratdri nominal degerlere getirecek.

Cihazda tekrardan AVR ve governor ayari yapmaniz gerekmez. Cihazin otomatik 6grenme sirasinda
ayarladigi deg@erler senkronizasyon igin en uygun degerlerdir.
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25. HIZ & GERILIM ARTIR/AZALT ROLE GIKISLARI

Cihazin artir/azalt réle ¢ikislari kullanilarak motorlu potansiyometre kumanda edilebilir.

Artir/azalt fonksiyonlari, cihazin dijital ¢ikis fonksiyonlarindan ayarlanir.

Potansiyometrelerin baslangic konumunda orta noktada olmalari gerekir.
1. HIZ ARTIR/AZALT KONTROLU

Eger hiz artir/azalt gikislar aktif edilirse, master cihaz kendini ayarlanan Nominal Frekans degerine
getirmeye c¢alisacaktir.

Eger dijital ¢ikislar hiz artir veya hiz azalt fonksiyonu olarak tanimlanirsa, cihaz bu ¢ikislardan darbeler
gondererek motorlu potansiyometreye kumanda etmeye ¢alisir. Bu durumda analog governor kontrol ¢ikisi
da aktif durumdadir.

Minimum darbe genligi program parametrelerinden Hiz Artir/Azalt Darbe Minimum parametresinden
ayarlanabilir.

iki gikis darbesi arasindaki gecikme Hiz Artir/Azalt Darbe Gecikme parametresinden ayarlanabilir ve
maksimum darbe genligi Hiz Artir/Azalt Maksimum Darbe Siiresi parametresinden ayalanir.

Parametre Tanimi Aciklama

Hiz Artir/Azalt Darbe Minimum darbe genligi

Minimum

Hiz Artir/Azalt Maksimum | Maksimum darbe genlidi. E§er bu parametre 0 olarak ayarlanirsa,
Darbe Siresi maksimum darbe genligi kullaniimaz.

Hiz Artir /Azalt Darbe iki darbe arasindaki minimum gecikme.

Gecikme

25.2. GERILIM ARTIR/AZALT KONTROLU

Eger gerilim artir/azalt ¢ikislari aktif edilirse, master cihaz kendini ayarlanan Nominal Gerilim degerine
getirmeye cgalisacaktir.

Eger dijital ¢ikiglar gerilim artir veya gerilim azalt fonksiyonu olarak tanimlanirsa, cihaz bu ¢ikislardan
darbeler gdndererek potansiyometreye kumanda etmeye calisir. Bu durumda analog governor kontrol gikis|
da aktif durumdadir.

Minimum gerilim darbe genligi Gerilim Artir/Azalt Darbe Minimum program parametresinden ayarlanir.
iki gikis darbesi arasindaki minimum gecikme Gerilim Artir/Azalt Darbe Gecikme parametresinden

ayarlanabilir ve maksimum darbe genligi Gerilim Artir/Azalt Maksimum Darbe Siiresi parametresinden
ayarlanir.

Parametre Tanimi Aciklama

Gerilim Artir/Azalt Darbe Minimum darbe genligi

Minimum

Gerilim Artir/Azalt Maksimum darbe genligi. Eger bu parametre 0 olarak ayarlanirsa,
Maksimum Darbe Siresi maksimum darbe genligi kullaniimaz.

Gerilim Artir /Azalt Darbe iki darbe arasindaki minimum gecikme.

Gecikme
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26. J1939 MOTOR iZLEME VE KUMANDA PORTU

Cihaz ECU (elekronik kontrol tnitesi) tarafindan kumanda edilen elektronik motorlarla haberlesmek igin
6zel bir J1939 portuna sahiptir.

J1939 portu 2 terminalden olusur ve bunlar J1939+ ve J1939- olarak adlandirilir. Cihaz ve ECU
arasindaki baglanti burulu veya koaksiyal kablo ile yapiimalidir. Eger koaksiyal kablo kullaniliyorsa distaki
drgii tek ugtan AKU- ‘ye baglanmalidir.

120 ohm’luk sonlandirma direnci cihaz icinde mevcuttur. Disaridan ayrica direng takmayiniz.

J1939 portu J1939 Devrede program parametresi 1 yapilarak devreye alinir. Motor tipi J1939 Motor Tipi
parametresi ile segilir. Motor marka ve tiplerinin listesi programlama bélimuinde verilmistir. En glincel
motor listesi icin DATAKOM ile temas kurunuz.

Eger J1939 portu devredeyse, yag basinci, su sicakligi ve motor devri bilgileri ECU’den alinir.
Motordan alinan diger élgimler bilgi amacli gésterilir ve motOrun galismasi Gzerinde etkisi yoktur.

Cihaz, elektronik motorun géndermesi durumunda asagidaki parametrelerin hepsini okuyabilmektedir.
Bircok motor bu parametrelerin sadece bazilarini génderir.

Gosterilen J1939 parametreleri:

PGN 65253 / SPN 247 Toplam Motor Saati
PGN 65257 / SPN 250 Motor Toplam Yakit Kullanimi
PGN 65262 / SPN 110 Sogutma Suyu Sicaklidi

/ SPN 174 Yakit Sicakhgi 1

/ SPN 175 Yag Sicakhigi 1
PGN 65263/ SPN 100 Yag Basinci

/ SPN 94 Yakit Basinci

/ SPN 98 Yag Seviyesi
SPN 101 Motor Karter Basinci
SPN 109 Sogutma Suyu Basinci
SPN 111 Sogutma Suyu Seviyesi
PGN 65266 / SPN 183 Yakit Tiketimi

/ SPN 184 Anlik Yakit Tiketimi

/ SPN 185 Ortalama Yakit Tiketimi
PGN 65269/ SPN 108 Atmosfer Basinci

/ SPN 171 Ortam Hava Sicakligi

/ SPN 172 Emme Manifold Sicakligi
PGN 65270/ SPN 102 Turbo Basinci

/ SPN 105 Emme Manifold Sicaklidi

/ SPN 106 Emme Manifold Basinci

/ SPN 107 Hava Filtresi 1 Fark Basinci

/ SPN 173 Eksoz Gaz Sicakhgi
PGN 65271/ SPN 158 Akl Gerilimi
PGN 61443/ SPN 92 Motor Anlik YUk Yizdesi

/ SPN 91 Gaz Pedal Pozisyonu
PGN 61444 / SPN 190 Motor Devri

/ SPN 513 Anlik Tork Ylzdesi

/ SPN 512 Siricu talep Tork Yilizdesi

~ ~ ~

J1939 bilgileri MODBUS Uizerinden de okunabilir. Daha fazla detay icin Modbus Haberlesme bolimiini
inceleyiniz.

Kontak ¢ikisi aktifken, eger son 3 saniye icinde motordan herhangi bir bilgi alinmadiysa cihaz ECU
HATASI verecek ve motoru stop edecektir. Bu 6zellik motorun kontrolsuz olarak ¢alismasini engeller.

ECU ‘den gelen hata bilgileri cihaz tarafindan sadece UYARI olarak degerlendirilir ve motorun durmasina
neden olmazlar. Motorun ECU tarafindan korundugu ve gerekiyorsa kendiliginden duracagi
varsaylimaktadir.
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ECU hata kodlari alarm listesi icinde metin olarak ve SPN-FMI kodlari ile birlikte verilir.

Asagida hata kodlariyla ilgili temel bir tablo veriimektedir (x herhangi bir FMI anlamindadir):

SPN | FMI | ACIKLAMA
56 X Asiri devir stop
57 X Duslk yag basinci stop
58 X Asiri sicaklik stop
Al X Kazang ayar pot arizasi
75 X Jenerator hiz devresi arizasi
79 X Frekans ayar pot arizasi
80 X Droop ayar pot arizasi
81 X Duslk yag basing uyari
82 X Asiri sicaklik uyari
91 X Gaz pedal deveresi arizasi
94 X Yakit filtresi tikali, Yakit basing sensor arizasi
97 X Yakitta su var
98 X Dusik yag seviyesi, Ylksek yag seviyesi, Yag
seviye sensor arizasi
99 X Yag filtresi tikali
100 X Duslk yag basinci, Yag basing sensorl arizasi
101 X Karter basinci arizasi
102 X Emme manifold 1 basing ariza
103 X Turbo 1 devir arizasi
105 X Emme manifold yiiksek sicaklik, Emme manifold
sicaklik sensoéru arizasi
106 X Yuksek turbo basinci, Turbo gikis basing dlgme
sensoru arizasi
107 X Hava filtresi tikali, Hava filtre sensor arizasi
108 X Atmosfer basing sensori arizasi
109 X Sogutma sivi basinci arizasi
110 X Asiri 1s1, Sicaklik sensorl arizasi
111 X Dusuk sogutma sivi seviyesi, Sogutma sivi seviye
sensor arizasi
153 X Karter havalandirma arizasi
158 X AkU gerilim hatali
164 X Yuksek enjektor calistirma basinci
Enjektor calistirma basing élgme sensoéri arizasi
168 X Aku 1 gerilim arizasi
172 X Yuksek giris hava sicakhgi, Yuksek amme manifold
hava sicakhgi, Giris manifold sicaklik sensor arizasi
173 X Eksoz gaz sicaklik arizasi
174 X Asin yakit sicakhgi, Yakit sicaklik sensori arizasi
175 X Asiri yag sicakligi, Yag sicaklik sensoru arizasi
190 X Asiri hiz, Hiz sensori sinyal kaybi, Hiz sensori
mekanik arizasi
234 X Hatali ECU yazilimi
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Yazilim V-8.8

SPN

.,.,
=

ACIKLAMA

612

Manyetik devir sensor arizasi

620

ECU dahili +5V arizasi

626

On isitma rolesi arizasi

627

Enjektor besleme arizasi

629

ECU donanim arizasi

630

ECU bellek arizasi

633

Yakit enjektor valf arizasi

636

Eksantrik mil sensor arizasi

637

Krank digli sensor arizasi

639

ECU bellek arizasi

644

Harici hiz bilgi haberlesme arizasi

647

Fan control devresi arizasi

651

Silindir #1 enjektor arizasi

652

Silindir #2 enjektor arizasi

653

Silindir #3 enjektor arizasi

654

Silindir #4 enjektor arizasi

655

Silindir #5 enjektor arizasi

656

Silindir #6 enjektor arizasi

657

Silindir #7 enjektor arizasi

657

Silindir #8 enjektor arizasi

677

Mars motor rélesi arizasi

723

Ikincil hiz sensor arizasi

1075

Elektrikli lift pompa devridaim arizasi

1079

ECU dahili +5V arizasi

1111

Program parametrelerini kontrol ediniz

1265

Motor yag yakma valfi arizasi

1377

Coklu senkron anahtar ariza

1378

Motor yag degistirme zamani geldi

1384

Komut ile motor durmasi

2000

ECU arizasi

2433

Eksoz gaz sicaklik (sag manifold)

2434

Eksoz gaz sicaklik (sol manifold)

2791

DX XXX XXX XXX XXX XX XX X XX XXX XXX XX XXX [X[X|X|X|X|X|[X]|X

Dahili EGR arizasi
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Asagida FMI kodlariyla ilgili temel bir tablo verilmektedir.

Bu kodlar motor marka ve tipine bazi farkhliklar gdsterebilmektedir.

FMI | ACIKLAMA

0 Olgiilen deger ok yiiksek, dlciim gegerli fakat normal galisma
limitlerinin Uzerinde.
1 Olgiilen deger ok diisiik, dlcliim gecerli fakat normal galisma
limitlerinin altinda.
2 HATALI BILGI. Karasiz veya hatali bilgi veya enjektér AKU(+)'ya
kisa devre.
3 ELEKTRIKSEL HATA. Asiri yilksek gerilim veya enjektor
AKU(+)'ya kisa devre.
4 ELEKTRIKSEL HATA. Asiri diisiik gerilim veya enjektdr
AKU(+)'ya kisa devre.
5 ELEKTRIKSEL HATA. Asiri disik akim veya acik devre.
6 ELEKTRIKSEL HATA. Asiri yiiksek akim veya AKU(-)’kisa devre
7 MEKANIK HATA. Mekanik bir sistemden gelen hatali tepki.
8
9

MEKANIK veya ELEKTRIKSEL HATA: anormal frekans.
HABERLESME HATASI: Anormal yenileme hizi veya
enjektér devresi acgik devre.
10 MEKANIK veya ELEKTRIKSEL HATA: anormal derecede degisim
11 Tespit edilemeyen hata
12 Komponent hatasi veya cihaz arizali.
13 HATALI KALIBRASYON: kalibrasyon degerleri sinirlarin diginda.
14 Bilinmeyen ariza. Ozel komutlari izleyiniz.
15 Bilgi gecerli fakat normal ¢alisma limitlerinin Gzerinde (en dislk
tehlike seviyesi)
16 Bilgi gecerli fakat normal galisma limitlerinin Gzerinde (orta
derecede tehlike seviyesi)
17 Bilgi gecerli fakat normal ¢calisma limitlerinin altinda (en disuk
tehlike seviyesi)
18 Bilgi gecerli fakat normal ¢calisma limitlerinin altinda (orta
derecede tehlike seviyesi)
19 Data sebekesinden gelen bilgi hatali.
20 kullaniimiyor (yedek)
21 kullaniimiyor (yedek)
22 | kullaniimiyor (yedek)
23 | kullaniimiyor (yedek)
24 | kullaniimiyor (yedek)
25 | kullaniimiyor (yedek)
(
(
(
(

26 kullaniimiyor (yedek)
27 kullaniimiyor (yedek)
28 kullaniimiyor (yedek)
29 kullaniimiyor (yedek)
30 kullaniimiyor (yedek)
31 Hata durumu gegerli
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27. GPS DESTEGI

Cihaz USB-Host lizerinden baglanan harici GPS modiillerini destekler.

USB-GPS modilllerini Datakom’dan temin edebilirsiniz.

USB GPS MODUL

Cihazin ana ekranlarinda GPS ekranini bulabilirsiniz.

ExTERMAL

Bulunan

Latitude @41 .081 1464 d
Lonait tude: 529, 151297 uydu
Hltitude :@861 ™. sayIsl
GES UTC 16

Satellite: 2

GPS EKRANI

GPS konum belirleme islemi, diinya yériingesinde donmekte olan GPS uydularindan alinan sinyal ile
yapilir. Yéringede toplamda 24 adet GPS uydusu mevcuttur, fakat ayni anda goériinen uydu adedi yer ve
zamana bagli olarak degisir.

Konum belirleyebilmek icin en az 3 adet uydu gereklidir. Dérdlncl bir uydu da control i¢in kullanihr. GPS
ne kadar ¢cok uydu goérirse konumu o kadar hassas belirler. Goriilen uydu adedi cihazin GPS ekraninda
yazar.

GPS uydulari ayni zamanda ¢ok hassas tarih ve saat bilgisi de yayinlar. Bu bilgi GPS ekraninda gdsterilir
fakat bagka iste kullaniimaz.

GPS’in konum belirleme hassasiyeti monte edildigi yerle yakindan ilgilidir. GPS, gokylzunun buylk bir
kismini direct olarak goérebilecegi sekilde monte edilmelidir. Cihaz gékyuzini hi¢ gdrmeden, yerden veya
binalardan yansiyan sinyallerle de ¢alisabilir fakat konum belirleme hassasiyeti bu durumdan etkilenir.
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GPS tabanli konum belirleme, GSM tabanli konum
A belirlemeye oranla dnceliklidir. Her iki kaynaktan
konum belirleniyorsa GPS konumu kullanilir.

Cihaz takilan USB-GPS’i otomatik olarak tanir ve
kullanir. Herhangi bir ayar gerekmez.

Eger cihaza birden fazla GPS modulu baglanirsa hepsi
A birden kullanilir.

Cografi konum saatte bir defa cihazin silinmeyen hafizasina kaydedilir. Béylece GPS sinyali kaybolsa bile
cihaz en son konumunda gériinmeye devam eder. Buna karsilik GPS haberlesmesi kesildiginde veya
sinyal kaybi durumunda bir uyari olusur ve merkezi izlemede gorinur.

GPS kullaniimasa bile cihaz igine cografi konum bilgisi programlanabilir. Bu sayede merkezi izZlemede
daima programlanmis konumda gorunecektir. Konum ayari sadece Rainbow Plus yazilimi Uzerinden

yapilr.
Konum parametreleri: Haberlesme>Temel konusu altindadir.

Basic | |P Settings | Email | DNS | GSM | Ethemet | RiS425 |

=
it -~ Madbus
o pddess |1 = TCRAPPor | A0z =
Exercios -
Scheduler
Tirne web Refiesh Fiate - [0 = see
Data Logging
enerator Rainbow Refresh Rate JI lﬂ B
Ping Period J m -

ooorm=zm

Baud Rate | 57600

Site 1d

Engi
emel
RS485 Latitude | 0,000000 = Lonagitude  |0.000000

d500 5. dtes
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28. SMS KOMUTLARI

: SMS mesaijlari sadece HABERLESME>GSM>Mesaj Numaralari boliminde

kayith numaralardan kabul edilir.
SMS mesaijlarina yanitlar, kayitli bitiin numaralara gonderilir.

Sadece BUYUK HARF kullaniimalidir.

f SMS mesajlari bogluk birakmadan tam olarak asagidaki sekilde yazilmalidirlar.

KOMUT ACIKLAMA CEVAP
GETIP Eger GPRS baglanti aktifse,

alinan IP bilgisi gonderilir. ‘ IP: 188.41.10.244
GPRS 1 GPRS baglanti aktif edilir. EPRS enabled!
GPRS 0 GPRS baglanti kapatilir. EPRS disabled!
RESET Cihaz Uze.r i.nqe bulunan Alarms cleared!
ALARMS alarmlar silinir. Calisma modu

degismez.
REBOOT Cihazin kapatilip acilmasini Cevap yok

sagdlar.

MODEM RESET | Modemin kapatilip agilmasini Cevap yok

sagdlar.
GET INFO Cihaz lzerinde bulunan .
alarmlari ve 6lgilen degerleri ALARMS (eger varsa)
gonderir. GEN: Vavg/lavg/kWtot/pf/Freq

MAINS: Vavg/lavg/kWtot
OIL_PR/TEMP/FUEL%
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KOMUT ACIKLAMA CEVAP
MODE STOP Cihaz STOP moda' geger ve cihaz Gzerinde EJnit forced to STOP!
bulunan alarmlar silinir.
MODE AUTO Cihaz AUTO moda geger ve cihaz lizerinde EJnit forced to AUTO!
bulunan alarmlar silinir.
MODE MANUAL Cihaz MANUEL moda geger ve cihaz E“it forced to RUN!
Uzerinde bulunan alarmlar silinir.
MODE TEST Cihaz TEST moda_ge:(;er ve cihaz lizerinde EJnit forced to TEST!
bulunan alarmlar silinir.
OUT1 ON Uzaktan kontrol ¢ikis #1 aktif duruma geger.
OUT 1=0N
OUT1 OFF Uzaktan kontrol ¢ikis #1 pasif duruma geger.
OUT 1 = OFF
OUTxx ON Uzaktan kontrol gikis #xx aktif duruma geger.
(xx 1 ve 16 arasinda herhangi bir sayiyi OUT xx = ON
temsil eder)
OUTxx OFF Uzaktan kontrol gikis #xx aktif duruma geger.
(xx 1 ve 16 arasinda herhangi bir sayiyi OUT xx = OFF

temsil eder)
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29. YUK TRANSFERI

Cihaz, jeneratérden sebekeye veya sebekeden jeneratore 3 farkli yik transferi yontemine sahiptir:
-kesintili gegis,
-kesintisiz gegis, (senkronlu veya senkronsuz)

-yumusak gegis

1. KESINTILi GEGIS

Jeneratdr ve sebeke arasinda yuk transferi igin kullanilan en klasik ydontemdir. Transfer esnasinda enerji
kesintisi yagsanir. Sebeke Kontaktor Siiresi ve Jeneratér Kontaktor Suresi program parametrelerinde
tanimlanan sureler eneriji kesintisinin gergeklestigi periyottur.

Eger bu metod kullanilirsa, faz-faz kisa devresi yaganmamasi igin
iki kontaktor arasinda elektriksel kilitleme yapiimalidir.

Jeneratérden (bara) sebekeye gegis:
-Jenerator (bara) kontaktora birakir,
-Cihaz Sebeke Kontaktor Siresi kadar bekler
-Sebeke kontaktor ¢ikisi enerijilenir.

Sebekeden jeneratore (bara) gegis:
-Sebeke kontaktori birakir,
-Cihaz Jenerator Kontaktor Siresi kadar bekler
-Jenerator (bara) kontaktor ¢ikigi enerjilenir.
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29.2. KESINTISiZ GECIS

Bu modda, enerji kesintisi yasanmadan transfer gergeklesir. Kesintisiz gegis saglanmasi icin sebeke ve
jenerator (bara) kontaktorleri transfer esnasinda ayni anda gekili olurlar.

Her iki kontaktorin birlikte cekme maksimum siresi ayarlanabilmektedir. Ancak bu islem her iki
kontaktérden de geri besleme kontagi kullaniimasi durumunda daha ¢abuk olabilir. Bu sayede transfer
islemi anlk olarak gerceklesebilir ve asiri yada ters gli¢ durumu olugsmasi engellenir.
Faz-faz kisa devre olusmasini énlemek icin asagdidaki sartlar yerine getiriimelidir:

-Sebeke ve jenerator gerilimleri esit olmalidir,

-Sebeke ve jenerator gerilimleri ayni fazda olmalidir,

-Sebeke ve jeneratdr gerilimleri ayni faz sirasina sahip olmalidir.

Asadidaki sartlar saglandiginda cihaz Kesintisiz Gegise izin verir:
-Sebeke faz gerilimleri programlanan limitler iginde,
-Sebeke frekansi programlanan limitler iginde,

-Jenerator (bara) faz gerilimleri programlanan limitler iginde,

-Jenerator (bara) frekansi programlanan limitler iginde,

-Sebeke faz sirasi dogru (yada faz sirasi kontrol parametresi iptal edilir),

-Jenerator (bara) faz sirasi dogru (yada faz sirasi kontrol parametresi iptal edilir),
-Sebeke ve jenerator (bara) frekans degerleri arasindaki fark programlanan limitin altinda
-Sebeke-L1 ve jenerator-L1 (bara-L1) gerilim farki programlanan limitin altinda
-Sebeke-L1 ve jenerator-L1 (bara-L1) faz agisi programlanan limitin altinda

Kesintisiz gegis isleminde cihaz; frekans, faz ve gerilim eslesmesi igin Senkron Hata Siiresi kadar
beklemektedir.

+/- 2Hz frekans eslesmesi ve +/-10 volt gerilim eslesmesi Kesintisiz Gegis isleminde basarili olmak igin
genellikle kabul edilebilirdir.

Eger Senkron Hata Siiresi dolmadan 6nce eslesme saglanirsa, kontaktorlerin her ikisi de aktif olur. Eger
kontaktor geri besleme kullanilirsa diger kontaktor hemen birakir. Eger kontaktor geri besleme
kullaniimazsa diger kontaktor kontaktor suiresi sonunda birakir.

Kesintisiz gecis icin asagidaki parametrelerin ayarlanmasi gerekmektedir:

Parametre Tanimi Aciklama

0: kesintili gecis yapilir

1: kesintisiz gegis yapilir

Eger bu sire sonuna kadar faz ve gerilim senkronizasyonu gerceklesmezse
Senkronizasyon Hata uyarisi olusur ve kesintili gegis yapilir.

Senkron Kontaktor Senkronizasyon saglandiginda, kontaktorlerin her ikisi de bu siire boyunca
Siresi kapanir.

Kontaktdrlerin kapanmasi igin sebeke ve jeneratdr frekanslari arasindaki
Maks. Frekans Farki maksimum frekans farki.

Kontaktorlerin kapanmasi igin sebeke faz L1 ve jenerator faz L1 gerilimleri

Kesintisiz Gegig

Senkron Hata Siiresi

Maks. Gerilim Farki arasindaki maksimum fark. Eger gerilim trafosu kullanilirsa, bu deger gerilim
trafo orani ile carpilir.
Maks. Faz Farki Kontaktorlerin kapanmasi icin sebeke faz L1 ve jenerat6r faz L1 arasindaki

maksimum faz agisi farki.

Orta Gerilim senkronizasyon durumunda gerilim trafolarindan gelen faz agisini
Faz Agisi Ofset kompanze etmek igin kullanilir. Bu agi degeri faz eslesmesi sirasinda faz
farkina eklenir.

Bu parametre OG senkron sistemlerinde gerilim trafosunun getirdigi faz agisi
Faz Agi Ofseti hatasinin kompanzasyonu igin kullanilir. Faz yakalama sirasinda bu agl
Olcllen faz agisina ilave edilir.
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29.3. YUMUSAK GEGIS

Yumusak Gegis fonksiyonu, jeneratdrden sebekeye veya sebekeden jeneratore kesintisiz gegis yapilirken
yukin rampali bir sekilde aktariimasini saglar.

Yumusak Gegis galismasi kesintisiz gegis ile baslar. Her iki kontaktér de gekilidir ve yuk ( kW ve kVAr )
tanimlanan parametre degerlerine gére rampali bir sekilde transfer edilir ( Aktif Gli¢ Rampa, Reaktif
Gii¢ Rampa ). YUkin rampali bir sekilde transfer edilme suresi Yumugak Gegis Siiresi parametresinden
ayarlanir.

Sebeke ile paralel galisma esnasinda sebeke kesintisini algilamak igin cihazda farkli koruma fonksiyonlari
bulunmaktadir. Bu korumalar Paralel Kontrol Gecikme siresinden sonra aktif olurlar.

Eger sebeke ile paralel galisma esnasinda sebeke kesilirse, sebeke kontaktéri hemen agar ve cihaz
ekranindailgili uyari fonksiyonu gdsterilir.

Yumusak Gegis Siiresi sonunda yiku transfer eden tarafin kontaktori acar. Eger yumusak gegis
esnasinda alarm olusursa, kesintili gecis yapilir.

Yumusak Gegis ¢alismasi igin asagidaki parametrelerin ayarlanmasi gerekiyor. Bu parametreler ile
birlikte Kesintisiz Gegis parametrelerinin de ayarlanmasi gerekir:

Parametre Tanimi Aciklama

Yumusak Gegis Aktif | Yumusak Gegis fonksiyonu aktif edilir.

;Eg:?ak Gegis Bu silre sonunda yiku transfer eden tarafin kontaktori agar.
Aktif Gi¢c Rampa Jeneratdr gicline gore bu oranda aktif glicii kademeli olarak transfer eder.

Reaktif Glic Rampa Jeneratodr giicline gore bu oranda reaktif glicii kademeli olarak transfer eder.
Jenerator glcl bu ylzdeye geldiginde yumusak gegis sonlandirilir ve daha
fazla yik transferi olmaz.

Jeneratoér glcl bu ylzdeye geldiginde yumusak gegis sonlandirilir ve daha
fazla yik transferi olmaz, jeneratér kontaktori acar.

Paralel Kontrol Sebeke kontaktoriiniin gekmesi ve paralel koruma fonksiyonlarinin aktif
Gecikme olmasi arasinda gegen gecikme suresi.

Rampa Ust Limit

Rampa Alt Limit
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30. YUK PAYLASMA

f Bu boliim sadece ¢oklu jenerator SENKRONIZASYONU & YUK

PAYLASMA modu igin gegerlidir.

Jeneratérler arasinda yuk paylasimi yapilmasi ve sadece yeterli sayida jeneratériin devrede kalmasi,
jeneratorlerin daha esnek bir sekilde ve daha ekonomik kullanimini saglar.

Senkronizasyon sistemleri sayesinde ylkte yasanacak artislar kargisinda yedekli ¢calisma saglanmis olur.
Jeneratérlerden birinde bakim yapilirsa enerji kesintisi yasanmadan diger jeneratdr yedek olarak
calistirilabilir.

SMART 500 cihazi sayesinde ayni barada 48 jenerat6r senkron yapilabilir. Bu jeneratorlerden biri
daima MASTER olur.

Master jeneratdr baradaki gerilim ve frekansi ayarlar. Baraya senkron olan jeneratér sayisi arttikca
sistemin stabilitesi azalir, bu nedenle daha dusuk kazan¢ ayarlari yapilmasi gerekir.

Birden fazla jenerator calistiginda, 6nce master jeneratdr baraya kapatir. Diger jeneratorler baraya
senkron olurlar ve kontaktdrlerini kapatip yiki paylasirlar.

&G T | gg GOV Droop
eoooc} I AVR Droop
’ <€

=l b

I'a lﬁ T GOV Droopll RGeS —= Jenerator
AP | AVR Droo Bara
L@% 1] £

= 5

i (C== i i N B - :

‘ GOV Droo
I R | E AVR Droop I
= FL 1 I

Analo :
Load Share Datalink | 7otene
Max 48 Line Bus - Jenerator
jenerator Kontaktor
B |G GOV Droopl  IGE= :

= ’ b ! AVR Droop
E——mm/W=]
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Yiik paylasimi 3 farkl sekilde yapilabilir:

o Datalink hatti Gzerinden dijital yik paylasimi
e Analog Yiik Paylagma Hatti Gizerinden aktif gii¢c paylagimi

e Kontrolsuz yik paylasimi, droop g¢alisma

30.1. DIJITAL YUK PAYLASIMI (DATALINK)

Datalink hatti butlin cihazlarin birbirleri ile haberlesmelerini saglayan izole bir Canbus hattidir. Datalink
haberlesme hizi fabrika ayari 250kbps. Program parametrelerinden hizi 50kbps ile 500kbps arasinda
ayarlayabilirsiniz.

Datalink haberlegsme hatti Uzerinde bulunan butin cihazlarin
haberlesme hizlari ayni olmahdir.

YUk paylagim igleminin datalink hatti Gzerinden cihazlarin birbirleri ile haberlesmeleri saglanarak
yapiimasi daha dogru olur. Bu sayede hem aktif hem de reaktif gii¢ paylasimi yapilabilir.

YUk paylasim ekraninda hem jeneratorlerin kendi ylk yizdeleri hem de sistemin toplam yUk ylzdesi
gOsterilir.

Talep edilen gice ve cihazlarda ayarlanan degerlere gore hangi jeneratoriin devreye girecegine karar
verilir.

Sistemdeki jeneratorlerden birinin galismasi gerektiginde, jenerator baraya senkron olur ve kontaktoriini
kapatarak yukd rampali bir sekilde paylasir.

Sistemdeki jeneratérlerden birinin durmasi gerektiginde, jeneratér yiiki rampal bir sekilde birakir ve
kontaktorinu agarak stop eder.

YUk paylasim iglemlerinde jeneratorlerin nominal glic degerleri dikkate alinir. Ayni sistemde farkli
gugclerde jeneratorler olabilir ve her jeneratdr kendi gliclne goére yik alir.

Yiik paylasimini etkileyen parametreler:

Jenerator Aktif Glg Senkronda Bekleme Siiresi
Jenerator Reaktif Glig Aktif Gigc Rampa (kW/sec)
Sistemdeki Jenerator Sayisi Reaktif Gli¢ Rampa (kVAr/sec)
Hatti Minimum Jeneratér Alarmi Rampa Ust Limit

Coklu Jeneratdér Baglama Opsiyon Rampa Alt Limit

Coklu Jenerator Baslama Glg Aktif Gl¢ Paylasma G Kazang
Yetersiz Baslama Guicu Alarmi Reaktif Gu¢ Paylasma G Kazang
Sistem Rezerve Glg Nominal Frekans G Kazang

Yuk Yénetim Metodu Nominal Gerilim G Kazang
Governér Droop Aktif Coklu Jeneratdr Gecikmeli Baglama
Governdr Cikis Droop Coklu Jeneratér Hemen Baslama
AVR Droop Aktif Coklu Jenerator Gecikmeli Durma
AVR Cikis Droop Coklu Jenerator Calisma/Durma Gecikme

Yik Yoénetimi Gecikme
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30.2. ANALOG YUK PAYLASMA

Analog Yik Paylasma hatti Gzerinden de yik paylasimi yapilabilir.
Analog Yuk Paylasma, dijital yik paylasimi icin acil yedekleme olarak kullanilir.

A Datalink hatti aktif oldugunda, Analog Yiik Paylagma hatti kullaniimaz.

Analog yik paylagsma hatti Gzerinde batuin cihazlar paralel baglidirlar.

[ A Sebeke cihazlari analog yiik paylagma hattina baglanmazlar.

Analog hat Gzerinden sadece aktif glic paylasimi yapilir. Bu nedenle reaktif gli¢ paylasimi Gzerinde
higbir etkisi yoktur. Reaktif gii¢ paylasimi droop ¢alisma ile yapilabilir.

Datalink hatti Gzerinden cihazlar birbirleri ile haberlesmedikleri icin akill yik yonetimi yapilamaz. Uzak
Calistir sinyali geldiginde jeneratdrler baraya senkron olurlar ve aktif gl talebini kargilarlar. Uzak Calistir
sinyali kesildiginde jeneratérler durur.

[ A Analog yiik paylagimi dijital yliik paylagsimindan daha az stabildir.

Analog yiik paylasimini etkileyen parametreler:

Governor Droop Aktif Reaktif Gi¢ Rampa (kVAr/sec)
Governor Cikis Droop Rampa Ust Limit

AVR Droop Aktif Rampa Alt Limit

AVR Cikis Droop Aktif Gl¢ Paylasma G Kazang
Senkronda Bekleme Siiresi Reaktif Gug¢ Paylasma G Kazang

Aktif Gig Rampa (kW/sec)
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30.3. DROOP CALISMA

Droop ¢alisma, datalink hattinda ve analog yik paylasmada bir sorun oldugunda acil durumlar igin
kontrolsiz yuk paylagimi saglar.

Droop galisma eski zamanlarda kullanilan en temel yik paylasma metodudur.
Hiz droop, jeneratérin aktif gli¢ talebini karsilamak i¢in hizini gok az artirmasini saglar.

Benzer sekilde gerilim droop, jeneratdriin reaktif g talebini karsilamak igin gerilimi gok az artirir.

Kabul edilebilir bir yiik paylagimi i¢in biitiin jeneratérlerin nominal
gerilim ve nominal frekanslari ayni olmahdir.

Datalink hatti Gzerinden cihazlar birbirleri ile haberlesmedikleri igin akilli yik yénetimi yapilamaz. Uzak
Calistir sinyali geldiginde jeneratorler baraya senkron olurlar ve aktif gti¢ talebini karsilarlar. Uzak Calistir
sinyali kesildiginde jeneratérler durur.

Droop mod yiik paylagimi dijital yiik paylasimina gére daha kararsizdir.
Jeneratorler arasinda dengesizlik olmasi normal karsilanmalidir.

Droop calismayi etkileyen parametreler:

Governdr Droop Aktif
Governdr Cikis Droop
AVR Droop Aktif
AVR Cikis Droop
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31. SEBEKE iLE PARALEL GALISMA

31.1. SEBEKE ILE YUK PAYLASMA

Sebeke ile yik paylagsma galismasinda amag sebekenin yetersiz kaldig1 durumlarda jeneratéorler
tarafindan desteklenmesidir.

A Sebeke ile yiik paylagma ¢aligmasi sadece yukiin yavas degistigi
durumlarda mumkiindur.

Sebeke ile ylk paylagimi parametresi aktif edildiginde cihaz OTO modda olmalidir. Eger sebeke glicu,
Sebeke ile Yiik Paylagma Calis/Dur Gecikme siiresince Sebeke ile Yiik Paylasma Baslama Giicii
degerinin Uzerinde kalirsa jenerator galisir ve sebeke ile senkron olur. Eger sebeke glicli daha fazla
artmazsa jeneratdr ylke girmez.

Eger toplam yik miktari Sebeke ile Yiik Paylasma Maksimum Sebeke Giicili parametresinin lizerine
cikarsa bu yikin fazlasi jenerator tarafindan karsilanir. Sebeke giici Sebeke ile Yiik Paylagsma
Maksimum Sebeke Giicii degerinde tutulur.

Eger toplam yik miktari Sebeke ile Yiik Paylagsma Calis/Dur Gecikme siiresince Sebeke ile Yik
Paylagsma Durma Giicii degerinin altina diiserse jenerator kontaktériini agar ve sogutma calismasi
yaptiktan sonra stop eder.

Sebeke ile Yiik Paylagsma Durma Giicui parametresinin degeri Sebeke ile Yiik Paylasma Baslama
Giicii parametresinden daha az olmalidir. Aksi takdirde jenerator stirekli olarak calisir ve stop eder.

Sebeke ile paralel calisma esnasinda sebeke kesintisini algilamak i¢in cihazda farkli koruma fonksiyonlari
bulunmaktadir. Bu korumalar Paralel Kontrol Gecikme slresinden sonra aktif olurlar. Sebeke kontaktori
hemen acar ve meydana gelen uyari ekranda yazar.

Sebeke ile Yuk Paylasma calismasi icin D500 cihazinda ayarlanmasi gereken bazi parametreler
bulunmaktadir. Bu parametreler ile birlikte Kesintisiz Gegis ve Yumusak Gegis parametrelerinin de
ayarlanmasi gerekir:

Parametre Tanimi Aciklama

Sebeke ile YUk Paylasma
Aktif

Sebeke ile YUk Paylasma
Maksimum Sebeke Glicl
Sebeke ile YUk Paylasma | Jeneratorlerin devreye girecekleri glic degeri. Eger toplam yuk
Baslama Gucu Maksimum Sebeke gliciini gegmezse jeneratdrler bosta caligirlar.
Sebeke ile YUk Paylasma
Durma Giicl

Sebeke ile YUk Paylasma
Calis/Dur Gecikme

Sebeke ile Yik Paylagsma galigmasini aktif etmek igin kullanilr.

Sebekenin verebilecedi maksimum gui¢ degeri

Toplam gli¢ bu de@erin altina diserse jeneratorler stop eder.

Jeneratdrlerin devreye girip ¢ikmalari i¢in gegen gecikme siresi

Sebeke ile Yik Paylasma calismasi, dijital girislerden sinyal verilerek iptal edilebilir. Dijital girislerden
herhangi biri Sebeke ile Yiik Paylagsma Engelle olarak ayarlanmasi gerekmektedir.
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31.2. SEBEKEYE GUG BASMA

Sebekeye Gii¢ Basma modu, jeneratdr grubunun sebeke hattina sabit g faktérinde gi¢ basmasini
saglar. Jenerat6r grubu sebeke hattinin bir pargasi olarak ¢alisir.

Bu calisma sekli icin Sebekeye Giig Basma parametresinin aktif edilmesi gerekir. Sebekeye giic basma
parametresi aktif edilirse sebeke ile ylk paylasma parametresinin iptal edilmesi gerekir. iki parametre
ayni anda aktif olmaz.

sebekeye Gii¢ Basma parametresi aktif oldugunda, sebeke degerleri limitler icerisinde ve D500
cihazinin OTO modda olmasi gerekir. Jeneratorler devreye girdikten sonra sebekeye senkron olurlar ve
cikis salteri kapatilir.

Jeneratérler kw Rampa parametresinde tanimlanan ytzdeye gdre rampali bir sekilde yika alirlar.
Tanimlanan Gu¢ Faktoriinii yakalamak icin surekli olarak reaktif glic paylagimi yapilir.

Jeneratérler, Sebeye Basilan Gug¢ parametresinde tanimlanan degere ulasincaya kadar rampali bi
sekilde yUk almaya devam ederler.

Sebeke Ters Gii¢ korumasi hari¢ diger bitin G59 korumalar sebekeye gl¢ basma ¢alismasi esnasinda
aktiftirler.

Sebekeye gu¢ basma ¢alismasi Haftalik Calisma parametresi ile uyumludur. Bu sayede jeneratérlerin
sadece belirli zaman araliklarinda sebekeye gli¢ basmasi saglanmis olur.

Sebekeye giic basma modu, dijital girislerden herhangi birine Sebekeye Gii¢ Basma iptal girisi
uygulanarak gegici olarak iptal edilebilir.
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31.3. HABERLESMESIiZ GUG PAYLASMA

j- e = +’
JENERATOR
+ SEBEKE

JENERATOR

Haberlesmesiz Gii¢ Paylasma ¢alismasi, sinirsiz sayida jeneratdriin aralarinda hi¢ bir haberlesme
olmadan aktif ve reaktif glic paylasmasini saglar.

Bu calisma sekli, sadece jeneratérlerden beslenen sahalar igin jeneratérlerin birbirlerinden ¢ok uzak ve
haberlesmenin imkansiz oldugu durumlarda kullanilir. Bu nedenle, her cihaz diger cihazlardan bagimsiz
olarak verecegi gucu belirleyebilmelidir.

CALISMA SEKLI:

Haberlesmesiz giic paylasma modunda, jeneratérler manuel olarak galistinilirlar. Once jeneratérlerden biri
cahstinlip kapatihr ve devaminda ihtiyaca goére diger jeneratorler gahstirilip birbirlerinden bagimsiz olarak
senkron olup kapatirlar.

Bu ¢alisma seklinin basarili olmasi igin, cihazlarin sebeke frekanslarini hassas élgmeleri gerekir.

Eger olgulen frekans degeri nominal frekans degerinin altindaysa, daha fazla glice ihtiyac oldugu
anlamina gelir ve bitlin cihazlar daha fazla gli¢ basarlar. Eger 6lclilen frekans degeri nominal frekans
degerinin Ustlindeyse, fazla gii¢ basildigini gésterir ve biitlin cihazlar daha az glic basmaya bagslarlar.
Dengesiz ¢alismanin 6nline gegmek icin cihazlarin miidahale etmedikleri bir frekans aralig
tanimlanmaktadir.

Reaktif yik paylasimi, sebeke gerilimi tarafindan kontrol edilir. Cihazlar, sebeke gerilimini nominal
degerde tutmaya calisirlar ve reaktif paylasimin esit olmasi saglanir.
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Ayarlanan parametreler:

Haberlesmesiz Gli¢ Paylasma fonksiyonu, dijital giris fonksiyonlarindan “Haberlesmesiz Gii¢ Paylasma”
fonksiyonu secilerek aktif edilir.

Parametre Tanimi Aciklama

Minimum Basilan Gig Basilan gu¢ bu degerin altina dismez.

Gu¢ Rampa Degeri Jenerat6r hedef guice giderken bu parametredeki dedere goére yuki

(kW/sec) yumusak bir sekilde alir veya birakir.

Frekans Bariyer Sg_beke frekans degeri bu limitler iginde kaldigi middetce jeneratdr cihazi
mudahale etmez.

Yukaridaki parametrelerin haricinde, Sebekeye Gii¢ Basma parametrelerinin tamami dogru bir sekilde
ayarlanmali ve $Sebekeye Gii¢ Basma parametresi aktif edilmeli.

31.4. JENERATOR ONCELIKLi YUK PAYLASMA

Bu galisma seklinin amaci, jeneratorlerin gliciiniin yetebildigi yere kadar yiki jeneratorlerden beslemek
ve kalan kismin sebekeden beslenmesini saglamak. Bu uygulama genelde gaz santrallerinde kullanihr.
Jeneratorlerin yetersiz kaldigi glicli sebekeden saglar.

Sistemdeki bitin jeneratdrler calisir ve ortak barada senkron olurlar. Jenerator giici tanimlanan degere
ulastiginda, sistem sebekeye senkron olur ve sebeke ile paralel calisir. Cekilen fazla gli¢c sebekeden
saglanmis olur.

Bu caligsma sekli igin Jeneratér Oncelikli Yiik Paylasma parametresinin aktif edilmesi yiik paylasma
oncelik parametresinin Jeneratér Oncelik olarak segilmesi gerekiyor.

Eger toplam jenerator giici Coklu Jeneratéor Hemen Baslama limit degerinin lizerine gikarsa, jenerator
sistemi sebekeye senkron olur ve yiukin fazlasi sebekeden saglanir. Eger toplam gu¢ degeri Goklu
Jenerator Hemen Baslama limit de@erinin altina diiserse, sebeke salteri agar ve yluk sadece
jeneratoérlerden beslenir.

Eger dijital girislerden biri $Sebeke ile Paralel Galisma olarak ayarlanirsa, jeneratér grubu toplam giice
bakmadan stirekli olarak sebeke ile paralel ¢aligir. Yikin tamami jeneratérlerden beslenir ve ani yiike
girisler icin sebeke giicl yedekte tutulmus olur.

Parametre Tanimi Aciklama
Yik Paylasma Acgik Bu parametre, sebeke ile yik paylasimini saglar.
Yiik Paylasma Oncelik Eger bu parametre jeneratér dncelik olarak segilirse, jeneratér glicl

Oncelikli olur ve jeneratérlerin yetmedigi yerde sebeke gliclinden beslenir.

Eger jeneratdr toplam aktif giic degeri bu degerin Uzerine gikarsa,
jenerator sistemi sebekeye senkron olur ve yikin fazlasi sebekeden
saglanir.

Coklu Jeneratér Hemen
Baslama
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32. SEBEKE iLE PARALEL GALISMADA KORUMALAR

SMART 500 MK2/MK3cihazi, sebeke ile paralel ¢galisma esnasinda sebeke kesintisini algilamak igin
¢esitli koruma fonksiyonlari igermektedir.

Koruma fonksiyonlari, Paralel Kontrol Gecikme stiresi sonunda aktif olurlar. Bu sayede gegici durumlar
sebeke hatasina neden olup sebeke kontaktorinu actirmaz.

aktif olmadiklarini unutmayiniz. Bu siireyi miimkiin oldugunca

f Koruma fonksiyonlarinin Paralel Kontrol Gecikme siiresince
kisa tutunuz.

Koruma fonksiyonlarindan biri sebeke kesintisi algilarsa:
-sebeke kontaktéri hemen agar,
-cihazda G59 uyarisi olusur,
-G59 uyarisina neden olan koruma fonksiyonu ekranda yazar.

Bir cok lilkede, sebeke ile parallel calisma esnasinda sebeke
kesintisi yasanirsa jeneratorlerin hizh bir sekilde sebekeden
ayrilmalar gerekir.

1. ROCOF FONKSIYONU (frekans degisim orani)

ROCOF fonksiyonu sebeke frekansini her periyotta dlger. Sebeke frekans degerindeki degisim, élgiim
yapilan 4 periyotta tanimlanan degeri gecerse ROCOF fonksiyonu sebeke kesintisi algilar.

ROCOF fonksiyonu sebeke frekansindaki yavas degisimleri algilamaz.

ilgili parametre: ROCOF dfidt

Eger bu parametre 0 yaplilirsa, fonksiyon iptal edilir.

2. FAZ KAYMASI| FONKSIYONU

Faz Kayma fonksiyonu, son 5 periyodun siresini dlger ve hafizada tutar. Her periyot sonunda, son iki
periyodun ortalama siresi ile 4. ve 5. periyodun ortalama siresi karsilastirilir. E§er fark tanimlanan
degerden fazlaysa, sebeke kesintisi algilanir.

Faz kaymasi sebeke frekansindaki yavas degisimleri algilamaz.

ilgili parametre: Faz Kaymasi Limiti

Eger bu parametre 0 yapilirsa, fonksiyon iptal edilir.
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3. DUSUK/YUKSEK FREKANS FONKSiYONU

Bu fonksiyon sebeke frekansinin her periyottaki degerini dlger. Eger frekans degeri 4 periyot boyunca
limitlerin disinda kalirsa, sebeke kesintisi algilanir.

ilgili parametreler:
Sebeke Frekans Alt Limit
Sebeke Frekans Ust Limit

4. DUSUK/YUKSEK GERILIM FONKSiYONU

Sebeke faz gerilimleri saniyede 2 kere dlgulerek sebeke gerilim alt ve Ust limit degerleri ile karsilastirilir.
Eger fazlardan biri limitlerin disina ¢ikarsa, sebeke kesintisi algilanir.

ilgili parametreler:
Sebeke Gerilim Alt Limit
Sebeke Gerilim Ust Limit

5. SEBEKE TERS GUG FONKSIYONU

Sebeke aktif gli¢ degeri her periyotta dlgulir. Eger sebekeye basilan glic degeri tanimlanan degeri
gegerse, sebeke kesintisi algilanir.

Sebeke ters gli¢c korumasi degisken sirelere sahiptir. Ters gii¢ degeri arttikga koruma suresi kisalir.

ilgili parametre:
Sebeke Ters Gii¢ Limiti

Eger bu parametre 0 yapilirsa, fonksiyon iptal edilir.

32.6. FREKANS HATA FONKSiIYONU

Cihaz, son sebeke frekans darbesinden sonraki sireyi dlger. Sebeke frekans alt limit degerinin 2.5 kati
surede sebeke darbesi algilanmazsa, sebeke kesintisi algilanir.

ilgili parametre:

Sebeke Frekans Alt Limit

Eger bu parametre 0 yapilirsa, fonksiyon iptal edilir.

-171 -



SMART 500 MK2/MK3 Kullanim Kilavuzu Yazilim V-8.8

33. VERI KAYDI

33.1. VERi KAYIT ORTAMLARI

Cihaz Uzerine takilan USB Flash bellege kayit yapabilmektedir.

Cihaza USB flash bellek takildigi anda kayit almaya baslanir ve kayit cihazi ¢ikartilana kadar kayit alma
islemi devam eder.

USB Bellek
Portu

USB BELLEK

A Eger cihaza USB kablosu takilirsa USB bellek portu galismaz.
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33.2. VERi KAYDETME YAPISI

Cihaz USB flash bellege kayit almaktadir.

GENSET-01 —» 2012+

YER ADI Yil 2012

Yil 2011

L('jnceki yillar jk‘ ._> 2011 -

20121231.csv
20121230 &

20120101.Csv
20111231.4

10

20120101.csv

Cihaz kayit alirken motor yer adi basliginda bir kayit klasori olusur. Alinan kayitlarin birbirleri ile
karismamalari igin motor yer adi bilgisinin girilmesi tavsiye edilir. Bu sayede, ayni kayit cihazi farkli
sahalardaki jeneratorlerden kayit almak igin kullanilabillir.

<Motor Yer Adi> klasorinln igerisinde her yil igin ayri bir kayit dosyasi olusturulur.

Her yil igin olustrurulan kayit dosyasinin igerisinde her gun igin ayri bir kayit dosyasi tutulur. Bu kayit
dosyasinin ismi YYYYAAGG seklinde olur. “20120331” dosya ismi Mart '31, 2012 tarihinde alinan kaydi
gOstermektedir. Bu sayede alfabetik siraya gore glinliik kayitlar takip edilebilir.

Kaydedilen dosyalar CSV formatindadir. Higbir bilgi kaybi yasanmadan Microsoft Excel programini
kullanarak dosyalari agabilirsiniz. Dosyay! ayrica herhangi bir text editért kullanarak da agabilirsiniz
(Notepad gibi).

Klasérin igerisinde herbir kayit ayri bir satir olarak gosteriimektedir ve bu satirlarda 6lgllen parametreler
gOsteriimektedir. Kayit alinan 6lgim parametreleri ayarlanabilir degildir. Cihaz gerekli olan parametreleri
kaydeder.

33.3. CSV FORMATI

“.csv” dosyasi format olarak metin dosyasidir. Bu sayede herhangi bir igletim sisteminde ve metin
editériinde acilabilir.

Microsoft Excel programi ile agildiginda degerler tablo halinde gériintiilenebilir. istenirse grafikleri
alinabilir.
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33.4. KAYIT SURESI VE KAYIT BILGILERI

Kayit alma sikligi program parametrelerinden 2 saniye ile 18 saat arasinda ayarlanabilmektedir.

Kisa araliklarla kayit alinmasi daha fazla bilgi saglarken, kayit igin hafiza kartinda daha fazla yer
kullanacaktir.

Bir veri kaydi 250 byte uzunlugundadir ve 2sn araliklarla kayit alinirsa gunlik 10.8 MB hafiza
gerekecektir (250x30x60x24). 4GB hafiza karti 370 giin yani 1 yildan fazla sire kayit alabilir.

1 dakikalik araliklarla kayit alinirsa, 4GB hafiza karti ile 30 yil kayit alinabilir.

Kaydedilen parametreler

Kaydin tarih ve saati
Calisma modu

Sebeke gerilim faz L1 - notr
Sebeke gerilim faz L2 - nétr
Sebeke gerilim faz L3 - notr
Sebeke gerilim faz L1 - L2
Sebeke gerilim faz L2 — L3
Sebeke gerilim faz L3 — L1
Sebeke frekansi

Sebeke akim faz L1

Sebeke akim faz L2

Sebeke akim faz L3

Sebeke akim faz L1

Sebeke ortalama akim
Sebeke kW faz L1

Sebeke kW faz L2

Sebeke kW faz L3

Sebeke toplam kW

Sebeke kVA faz L1

Sebeke kVA faz L2

Sebeke kVA faz L3

Sebeke kVAr faz L1

Sebeke kVAr faz L2

Sebeke kVAr faz L3

Sebeke pf faz L1

Sebeke pf faz L2

Sebeke pf faz L3

Sebeke toplam pf

Sebeke noétr akim

Jenerator gerilim faz L1-n6tr
Jenerator gerilim faz L2-n6tr
Jenerator gerilim faz L3-notr

Jenerator ortalama gerilim faz-nétr

Jenerator gerilim faz L1 — L2
Jenerator gerilim faz L2 — L3
Jenerator gerilim faz L3 — L1
Jenerator akim faz L1
Jenerat6r akim faz L2
Jenerat6r akim faz L3
Jenerator ortalama akim
Jenerator frekans
Jeneratér kW faz L1
Jenerator kW faz L2
Jenerator kW faz L3
Jenerator toplam kW
Jenerator kVA faz L1
Jenerator kVA faz L2
Jenerator kVA faz L3
Jenerator kVAr faz L1
Jeneratér kVAr faz L2
Jeneratdr kVAr faz L3
Jenerator pf faz L1
Jenerator pf faz L2
Jenerator pf faz L3
Jenerator toplam pf

No6tr akim

Yag basinci (bar & psi)
Su sicakhgi (°C & °F)
Yakit Seviyesi (%)

Yag Sicakhdi (°C & °F)
Kabin Sicakhgi (°C & °F)
Motor devri (rpm)

AkU gerilimi

Sarj girigi gerilimi

Motor ¢alisma saati
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34. YAZILIM OZELLIKLERI

34.1. YUK ATMA / ASGARI YUK

Ylk atma fonksiyonu, jeneratdr guicu sinir degerine yaklasinca hayati olmayan yuklerin otomatik olarak
devreden gikariimasini saglar. Bu yulkler jeneratér glicti programlanan limitin altina inince yeniden
otomatik olarak devreye alinacaktir. Cihazin igindeki yiik atma fonksiyonu daima aktiftir. intiyag duyuldugu
taktirde dijital ¢ikislardan herhangi biri Yiilk Atma Rolesi olarak tanimlanabilir.

Bu fonksiyon ayni zamanda Asgari Yuk (Dummy Load) olarak da kullanilabilir. Asgari yuk jeneratorin
yukslz galismasini engellemek igin devreye sokulan rezistanslardan olusur. Asgari YUk fonksiyonu Yuk
Atma fonksiyonunun tersidir. Bu nedenle ayni dijital fonksiyon her iki amag i¢in de kullanilir.

Daha karmasik yiik sistemlerini YUK ALMA ve YUK ATMA dijital ¢ikislarini kullanarak kontrol
edebilirsiniz. Dijital ¢ikiglardan herhangi biri bu fonksiyonlara tanimlanabilir.

Yiik degeri Yiik Atma Ust Limit degerinin (izerine giktigi zaman Yiik Atma ¢ikisi aktif olacaktir.
YUk degeri Yuk Atma Alt Limit degerinin altina distigu zaman, YUk Atma c¢ikisi birakacaktir.

Yuk Atma 6zellidi ile ilgili parametreler Elektriksel Parametrelerin altindadir:
Yiik Atma elt Limit: Eger jeneratdr glict bu degerin altina diserse yuk atma rélesi birakir.
Yiik Atma Ust Limit: Eger jenerator glict bu degerin lzerine gikarsa ylik atma rolesi aktif olur.

\

— —

Low LimiT T J J
TIME

LOAD LEVEL >
7

HIGH LIMIT

LOAD SHEDDING
OuTPUT ==

t1: yik degeri YUk Atma Alt Limit degerinin Gzerine ¢iktigi igin Yiik Atma gikisi aktif olur.
t2: yiik degeri Yiik Atma Ust Limit degerinin (zerine giktigi icin Yik Atma ¢ikisi aktif olur.
t3: ylk degeri YUk Atma Alt Limit degerinin Gzerine ¢iktigi igin YUk Atma gikigi birakir.
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34.2. YUK ALMA /| ATMA

Ylk alma/atma ¢ikis fonksiyonlari ¢oklu ylk sistemlerinin kontrolinud saglarlar.

Bu harici sistemler yikin dogrusal olarak ya da kiiglk adimlar seklinde eklenmesini saglayarak sistemin
olmasi gerekenin altinda yuklerde galismasi énlenmis olur.

Ayni fonksiyon, jeneratdr kapasitesine gore birinci sirada 6nem tagiyan yuklerin beslenmesini saglar.

YUk seviyesi YUk Atma Alt Limit degerinin altindaysa YUk alma ¢ikisi aktif olur. YUk degeri alt limitin
Uzerine ¢ikana kadar sistem ylk almaya devam eder.

Eger yiik seviyesi Yiik Atma Ust Limit degerinin tizerine gikarsa, Yik Atma cikigi aktif olur. Yik degeri Ust
limitin altina disene kadar ylk atma islemi devam eder..

iki gikis palsi arasinda koruma gecikmeleri bulunur.
Gecikme sureleri cihazin gereksiz yere yik kademelerine midahale etmesini onler.

Yiik atma program parametreleri Elektriksel Parametrelerin altinda bulunmaktadir:

Yuk Atma Alt Limit: Eger jeneratdr aktif yikU bu degerin altina diserse yuk alma rélesi aktif olur.

Yiik Atma Ust Limit: Eger jenerator aktif yiikii bu degerin lizerine ¢ikarsa yiik atma rolesi aktif olur.

Yiik Alma Gecikme: iki yiik alma ¢ikigi arasindaki minimum bekleme siiresidir. Bu siire ayni zamanda iki
yuk atma ¢ikisi arasinda gegen suredir.

Yiik Atma-Alma Gecikme: Yik alma ve yik atma ¢ikiglari arasinda gegen minimum sure.

HIGH LIMIT
/‘\\
LOW LIMIT "
— TIME
LOAD LEVEL >
LOAD ADD Load Add Delay.
QUTPUT == 3 > .
LOAD SUBSTRACT w Load Substract-Add Delay,

QUTPUT = [

t1 t2 ts ta ts te tr
t1: yik Yiik Atma Alt Limit degerinin altina diiser, bu nedenle Yiik Alma cikisi aktif olur.
t2: yiik Yiik Atma Alt Limit degerinin (izerine gikar, Yik Alma gikigi pasif olur.
t3: yiik Yiik Atma Ust Limit degerinin (izerine gikar, Yiik Atma gikig! aktif olur.
ta: yik Yiik Atma Ust Limit degerinin altina diiger, Yiik Atma cikisi pasif olur.

ts: yik Yiik Atma Alt Limit dederinin altina duser, fakat Yiik Atma/Alma Gecikme stiresi dolmadidi igin cihaz
bu surenin dolmasini bekler.

te: Yik Atma/Alma Gecikme siresi dolar ve yiik hala Yiik Atma Alt Limit degerinin altinda, Yik Alma gikisl
aktif olur.

t7: yik Yiik Atma Alt Limit degerinin (izerine gikar, Yik Alma gikigi pasif olur.
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34.3. BES KADEME YUK YONETIMI

Cihaz 6nem sirasina gore 5 farkli yiikii kumanda edebilme 6zelligine sahiptir. Yiklerin devreye alinmasi 1
numaradan baslar ( yiksek 6ncelik) ve devreden ¢ikartiimasi 5 numaradan baslar ( disik 6ncelik ).

Gecikme sureleri cihazin gereksiz yere yik kademelerine miidahale etmesini 6nler.

Eger yUk Coklu Yiik Alma Baglama Gecikmesi suresi boyunca Goklu Yiik Alma Limit degerinin altinda
kalirsa sisteme 1 kademe yiik eklenir. iki yiik alma iglemi arasinda gegen siire Goklu Yiik Aima Bekleme
Gecikmesi program parametresinden ayarlanmaktadir.

Eger yuk Goklu Yik Atma Baslama Gecikmesi suresi boyunca Goklu Yiik Atma Limit degerinin
Uzerinde kalirsa sistemden 1 kademe yUk atilir. Iki yik atma islemi arasinda gegen sire Goklu Yiik Atma
Bekleme Gecikmesi program parametresinden ayarlanmaktadir.

Devreye alma ve atma islemleri 0.25sn sabit sureli darbeler ile yapilir.

Coklu Yiik Yonetimi parametreleri Elektriksel Parametreler grubu altindadir

Coklu Yik Atma Limiti: Jenerator aktif glic dederi bu degerin lizerine gikarsa, yik atma islemi baglar.

Coklu Yiik Alma Limiti: Jenerator aktif gii¢c degeri bu degerin altina diserse, yik alma islemi baglar.

Coklu Yiik Atma Baslama Gecikmesi (fLsD): Eger yiik degeri goklu Yiik Atma Limit degderin tzerinde
kalirsa sistemden 1 kademe yuk atilir.

Coklu yiik Atma Bekleme Gecikmesi (tLsw): iki yiik atma islemi arasinda gegen siire.

Coklu Yiik Alma Baslama Gecikmesi (tLAD): Eder yik degeri Goklu Yiik Alma Limit altinda kalirsa

sisteme 1 kademe yik alinir.

Coklu Yiik Aima Bekleme Gecikmesi (tLAW): iki yiik alma islemi arasinda gegen siire.

SUBSTRACT LIMIT \\\/r/_\v
ADD LIMIT /-
~l e
LOAD LEVEL ~
-
LOAD ADD_1
OUTPUT === ===
| tean | tiaw  fuao tuso | tusw tisg
LOAD SUBSTRACT_1 < >E <
OUTPUT === — — ===
LOAD ADD_2 .
OUTPUT === T N Wi —_—
LOAD SUBSTRACT 2 1 0.25sec
OUTPUT === —_— ] ===

t1 t2 ts ta ts to t7

t1: yik Coklu YUk Alma Limit degerin altina diger.

t2: Coklu Yiik Alma Baglama Gecikme siiresi dolduktan sonra yiik hala Coklu Yiik Alma Limit degerin altinda
ve YUk Alma_1 c¢ikisi 0.25sn pals atar.

t3: Coklu yiik Aima Baglama Gecikmesi ve Coklu yiik Alma Bekleme Gecikmesi siirelerinden sonra yiik
degeri hala Coklu Yik Alma Limit degerin altinda oldugu igin YikAlma_2 ¢ikisi da pals atar.

ta: yik degeri Coklu YUk Atma Limit deerin Gzerine gikar.

t5: Coklu YUk Atma Baglama Gecikmesi suiresi dolduktan sonra yiik hala Goklu Yiik Atma Limit degerin
Uzerinde, Yuk Atma_2 cikisi pals atar.

te: yiik Coklu ylik Atma Limit degerin Uzerine gikar.

t7: Coklu YUk Atma Bekleme Gecikmesi daha 6nce dolmustur. Coklu Yiik Atma Baglama Gecikmesi siiresi
gectikten sonra yuk hala Coklu Yk Atma Limit degderin Gizerinde, bu nedenle Yuk Atma_1 ¢ikisi pals atar.
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34.4. UZAK CALISTIR (REMOTE START)

Cihaz otomatik konumda, jeneratoriin sebekeye goére devreye girmesi yerine disaridan verilen bir Uzak
Calistir (Remote Start) sinyaliyle galisip durmasi seklinde programlanabilir.

istenen dijital giris Uzak Galistir sinyali olarak tanimlanabilir. Bu islem Girig Fonksiyon Segimi program
menusinden yapilr.

Sinyalin 6zellikleri programla normalde agik/kapali kontak ve akii+/aki- anahtarlama olarak segilebilir.

Bu Uzak Calistir sinyalinden alarm verimesini énlemek icin ilgili girisin ISLEM (islem) parametresi 3
yapiimalidir.

Uzak Calistir calisma seklinde Uzak Calistir sinyali yoksa cihaz sebekeyi var kabul eder, Uzak Calistir sinyali
varsa sebekeyi yok kabul eder ve buna gére islem yapar.

34.5. CGALISMAY| ENGELLE, SEBEKE SIMULASYONU

Cihaz segmeli bir GALISMAYI ENGELLE sinyal girisi imkani sunar. istenen Dijital giris GALISMAYI
ENGELLE sinyali olarak tanimlanabilir. Bu islem Girig Fonksiyon Se¢imi program mentsiinden yaplilir.

Sinyalin 6zellikleri programla normalde acik/kapali kontak ve akii+/aki- anahtarlama olarak segilebilir.

CALISMAYI ENGELLE sinyalinden alarm verilmesini énlemek igin ilgili girisin ISLEM parametresi 3
yapiimalidir.

CALISMAYI ENGELLE girisi tanimlanmissa ve sinyal aktifse, cihaz sebeke fazlarini kontrol etmeden
SEBEKE VAR kabul edecektir. Bu durum jeneratériin olasi bir sebeke kesilmesi durumunda galismasini
engelleyecektir. Sinyal uygulandi§i anda jenerator calismaktaysa sebeke bekleme ve sogutma islemleri
yapildiktan son sonra jenerator duracaktir. Sebeke similasyon sinyali varken 6n paneldeki mimik
diyagramda sebeke daima var gortinecektir.

Sinyal kayboldugunda cihaz kendiliginden normal ¢calismasina dénecek ve sebekeyi izleyecektir.

UZAK CALISTIR iglemi CALISMAYI ENGELLE ve
SEBEKEYI YOK GOSTER uzerinde oncelige sahiptir.
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34_1.6_._AKU SARJ CALISMASI, GECIKMELI SEBEKE
SIMULASYONU

Gecikmeli sebeke simulasyonu akl yedekli Telekom sistemleri icin hazirlanmigtir. Bu sistemlerde sebeke
kesilse bile akuler yuku belirli bir stire beslemek igin yeterlidir ve bu slrede jeneratdriin calismasina gerek
yoktur. Jeneratdr sadece aku gerilimi kritik seviyenin altina digstince aku sarj amacl galigir. Jenerator
calisip akuler sarj olmaya baglayinca aku gerilimi hemen yikselecektir. Etkili sarj icin jenerator
ayarlanacak bir siire boyunca ¢alismaya devam etmelidir.

AkU geriliminin hassas olarak izlenmesi harici bir cihaz aracilhidiyla yapilir. Bu cihaz ayni zamanda sebeke
simulasyon sinyalini de uretir.

Cihaz segmeli bir SEBEKE SIMULASYON (GALISMAYI ENGELLE) sinyal girisi imkani sunar. istenen Dijital
giris Sebeke Simiilasyonu sinyali olarak tanimlanabilir. Bu islem Girig Fonksiyon Se¢imi program
mendsinden yaplilir.

Sinyalin 6zellikleri programla normalde agik/kapali kontak ve akii+/aki- anahtarlama olarak segilebilir.

Sebeke Simiilasyonu sinyalinden alarm veriimesini dnlemek icin ilgili girisin ISLEM parametresi 3
yapiimalidir.

Gecikmeli Sebeke Simiilasyon parametresi 1 yapiimigsa ve jenerator calismazken simulasyon sinyali
aktifse, cihaz sebeke fazlarini kontrol etmeden SEBEKE VAR kabul edecektir. Bu durum jeneratoriin
olasi bir sebeke kesilmesi durumunda akuler bosalana kadar ¢alismasini engelleyecektir.

Sinyal uygulandigi anda jenerator galismaktaysa sebeke similasyonu Flagor Roéle Siiresi boyunca
engellenecektir. Bu sure dolduktan sonra sebeke bekleme ve sogutma islemleri yapilarak motor
duracaktir. Motor ancak aki gerilimi yeniden kritik seviyenin altina disunce calisir.

Sebeke simulasyon sinyali varken 6n paneldeki mimik diyagramda sebeke daima var gorunur. Sinyal
kayboldugunda cihaz kendiliginden normal calismasina donecek ve sebekeyi izleyecektir.

-

UZAK CALISTIR islemi GECIKMELi SEBEKE
SIMULASYONU uzerinde éncelige sahiptir. Ayni

anda Uzak Calistir ve Gecikmeli Sebeke Simulasyonu
parametreleri 1 yapilirsa UZAK CALISTIR (REMOTE
START) fonksiyonu seg¢ilmis olur. y
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34.7. DUAL JENERATOR DEGIiSiMLi CALISMA

Dual jenerator degisimli calisma 6zelligi yikin dizenli araliklarda 2 jenerator arasinda aktariimasidir. Tek
jenerator yerine 2 jenerat0r kullaniimasi, jenerator arizasina karsi koruma amaciyla veya yikin sirekli
jeneratorden beslenmesi durumunda diger jeneratore bakim yapabilmek amaciyla tercih edilmis olabilir.

Her jeneratoriin ¢alisma siresi, Flagor Role Siiresi parametresi kullanilarak 0 ile 144 saat arasinda
ayarlanabilir. Eger siire 0 saat olarak ayarlanirsa, gergek sire (testlerde kolaylik agisindan) 2 dakika
olacaktir.

Flasor Role Siiresi parametresi bir flagor role ¢ikisina kumanda eder. Sirenin her dolusunda role cikisi
konum degigtirir.

Flasor role fonksiyonu, Role Tanimlamalan program parametreleri kullanilarak yedek dijital ¢ikiglardan
birine verilebilir. Rdle ¢ikis karti kullaniliyorsa, flagor réle fonksiyonu bu karttaki rélelere de atanabilir.
Dual jenerardr dedisimli galisma 6zelligi ayni zamanda Sebeke Simulasyonu 6zelligini de kullanir.

Dual Jeneratér Degisimli Calismada Oncelik Atanmasi:
Dual jeneratoér sisteminde, her elektrik kesintisinde ayni jeneratdrin ilk olarak ¢alismaya baglamasi
istenebilir. Bu calisma sekli ONCELIK sinyal girisiyle saglanir.

istenen Dijital giris Oncelik sinyali olarak tanimlanabilir. Bu islem Giris Fonksiyon Segimi program
menUsunden yapilir.

Sinyalin 6zellikleri programla normalde acik/kapali kontak ve akii+/aki- anahtarlama olarak segilebilir.
Oncelik sinyalinden alarm verilmesini énlemek icin ilgili girisin ISLEM parametresi 3 yapiimalidir.
Dijital girislerden biri Oncelik girisi olarak tanimlandiysa sistem éncelikli galisma sekline gegecektir. Eger

Oncelik sinyali uygulandiysa cihaz her sebeke kesintisi sonrasi ilk olarak kendi jeneratériini
calistiracaktir. Sinyal yoksa digerjeneratér oncelikli calisacaktir.

é )

Detayli uygulama kilavuzu igcin DATAKOM ile temasa
geginiz.

. J
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8. COKLU GERILiM VE FREKANS

Cihaz 3 set gerilim ve frekans koruma parametresine sahiptir. Kullanici bu 3 set arasinda istedigi anda
gegcis yapabilir.

Bu 6zellik ¢oklu gerilim veya frekans g¢alisabilen jeneratérlerde konumlar arasinda hizli gegis
yapilabilmesi igin faydalidir.

ikincil veya tigiinciil limit degerler setine gegis dijital giris fonksiyonlari kullanilarak yapilir.

ikincil limit degerine gegis icin, girislerden biri GIRIS FONKSIYON SEG meniisii yardimiyla 2. Gerilim-
Frekans Se¢ olarak tanimlanmalidir.

Ugiinciil limit degerine gegis igin, girislerden biri GIRIS FONKSIYON SEG meniisii yardimiyla 3. Gerilim-
Frekans Se¢ olarak tanimlanmalidir.

ikincilliiciinciil gerilim ve frekans secimi icin asagidaki parametreler mevcuttur:

Nominal Gerilim

Nominal Frekans

Nominal RPM

Jenerator Asiri akim Limit

9. TEK FAZ GALISMA

Eger cihaz tek fazli sebekede kullaniliyorsa, baglanti sekli 1 Faz 2 telli secilmelidir.

Baglanti sekli 1 Faz 2 telli yapildi§ginda cihaz AC elektriksel parametreleri sebeke ve jeneratoriin sadece
L1 fazindan olger.

Ayni sekilde gerilim ve asiri akim korumalari sadece L1 fazi lizerinden yapilir.

L2 ve L3 fazlarina ait 6lgiimler ekranda gorilimez.

10. CIHAZIN DISARIDAN KUMANDA EDILMESI

Cihaz programlanabilir dijital girigler (izerinden tamamen harici sinyallerle kumanda etme imkani sunar. Her
dijital giris asagidaki fonksiyonlara programlanabilir;

- STOP moda ge¢

- OTO moda ge¢

- RUN moda geg

- TEST moda geg

- Sebekeyi var goster

- Sebekeyi yok goster

- Ariza reset

- Korna sustur

- Panel kilitle

Harici mod se¢gme sinyalleri cihazin UGzerindeki butonlara oranla éncelige sahiptir. Eger mod harici sinyal ile
secilmis ise cihaz Uzerinden degistirilemez. E§er harici mod segme sinyali kalkarsa, cihaz en son segilmis
olan moda ddner.

Tamamen disaridan kumanda amaciyla cihazin paneli kilitlenebilir.
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34.11. OTOMATIK TEST

Cihaz jenerator grubunun otomatik olarak test edilme imkani sunmaktadir. Otomatik test, haftalik veya
aylik olarak yapilabilir.
Otomatik testin yapilacagi guin ve saat programlanabilmektedir. Parametrelerin degerine goére test ylkte
veya bosta yapilabilir.

Otomatik test ile ilgili parametreler sunlardir:

Test baslangi¢ gun ve saati

Test suresi

YUkte / bosta test

Gunluk / Haftahk / Aylik test

Daha fazla detay icin lutfen bu kilavuzun PROGRAMLAMA boélimunu inceleyiniz.

Otomatik test giin ve saati gelince cihaz kendiliginden TEST veya YUKTE TEST konumuna gegecektir.
Bu durumda motor ¢alisir, yukte test secilmis ise ylk jeneratére aktarilir.

YUksuz test sirasinda sebeke kesilirse, eger Acil Yedekleme Modu parametresi 1 yapiimigsa yuk
jeneratore transfer edilecektir. Bu nedenle, yiksiiz otomatik test yapilacaksa Acil Yedekleme 6zelliginin
aktive edilmesi ¢ok faydalidir.

Otomatik test sliresinin sonunda cihaz baglangigtaki calisma konumuna geri donecektir.

Otomatik test sirasinda konum se¢gme tuslarindan herhangi birine basilirsa otomatik test hemen sona
erer.

Gunlik otomatik test 6zelligi, yiki sebeke elektriginin pahali tarifeden kullanildidi saatlerde jeneratérden
beslemek amaciyla da kullanilabilir.

34.12. HAFTALIK CALISMA PROGRAMI

Bircok uygulamada jenerat6riin sadece mesai saatlerinde otomatik olarak devreye girmesi istenir. Haftalik
calisma programi bu tlr uygulamaya olanak verir.

Bu programlar jeneratoriin sadece izin verilen zaman dilimlerinde otomatik olarak devreye girmesini
saglar.

Haftalik calisma programi sadece OTO konumda devrededir. Diger ¢alisma sekilleri haftalik programdan

e H mao—=z

OTO konumda eger jeneratoriin devreye girmesi
haftalik galigma programi tarafindan engelleniyorsa,
bu durumda OTO ledi yanip soner.

Haftalik calisma programinda birbirinden bagimsiz 144 parametre bulunmaktadir. Bu parametreler
haftanin her saati icin galisma veya calismama seklinde se¢im yapma imkani sunar.

Bu 6zellik sayesinde jenerator sadece istenilen saatlerde devreye girer.

Cihazin iginde pil destekli hassas bir saat devresi (real time clock) bulunur. Bu devre cihazin enerijisi
kesilse bile dahili batarya izerinden galismaya devam eder. Bu saatin geri kalma veya ileri gitmesi Saat
Hassas Ayar program parametresi yardimiyla duzeltilebilir. Daha ayrintili bilgi icin programlama
bdéliuminu inceleyiniz.
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34.13. MOTOR ISITMA CALISMASI

Ozellikle blok isiticisi bulunmayan jeneratérlerde veya bu isiticinin bozulmasi intimaline karsi jeneratériin
belirli bir sicakhda ulasmadan devreye girmemesi istenebilir. Cihaz 2 farkli sekilde motor isitma imkani
sunmaktadir:

1._Siireye bagh olarak:
Bu calisma sekli Motor Isitma Metodu parametresi 0 yapilarak segilir. Bu durumda motor ¢alistiktan
sonra Isitma amaciyla Motor Isitma Siiresi parametresi kadar beklenir, siire dolunca jenerat6r yika alir.

2. Siireye ve sicakhiga bagh olarak.

Bu calisma sekli Motor Isitma Metodu parametresi 1 yapilarak segilir. Bu durumda motor ¢alistiktan
sonra Isitma amaciyla 6nce Motor Isitma Siiresi kadar beklenir, siire dolunca sogutma sivisi sicakhgi
Motor Isitma Sicaklik parametresi ile belirlenen dedere gelene kadar calismaya devam edilir. istenen
sicaklik dederine ulasilinca yik transfer edilir. Bu ¢alisma sekli blok isiticisinin yedeklemesi amaciyla da
kullanilabilir. Eger motor blogu sicaksa isitma ¢alismasi yapilmaz, soguksa isinana kadar motor bogta

calisir.

34.14. ROLANTI CALISMASI

Jeneratoriin isitma ve son sogutma g¢alismasini rélanti devrinde yapmasi istenebilir. Rdlantide galisma siresi
Rolanti Siresi program parametresiyle ayarlanir. Motorun rélanti hizina disurilmesi governdr kontrol Ginitesi
araciligiyla yapilacaktir.

Yedek digital gikiglardan herhangi biri Role Tanimlamalari parametreleriyle rolanti ¢ikisi haline getirilebilir.
istenirse genigleme kartindaki rélelere de bu fonksiyon atanabilir.

Rélanti galismasi jeneratorin hem ilk galisma aninda hem de sogutma galismasi sirasinda yapilir. Rélanti
calisma sirasinda disuk hiz ve dusuk devir korumalari yapiimaz.

34.15. MOTOR BLOKIISITICISI

Cihaz motor blok isitici termostati yerine gegmek veya bu termostatin arizasina karsi koruma saglamak
Uzere blok isitici rolesi fonksiyonu sunmaktadir.

Motor gbévde sicakligi analog sicaklik muasiri Uzerinden olglimektedir.
Blok 1sitma fonksiyonu, Role Tanimlamalar program parametreleri kullanilarak yedek dijital ¢ikislardan
birine verilebilir. Réle ¢ikis karti kullaniliyorsa, blok isitici fonksiyonu bu karttaki rolelere de atanabilir.

Motor gévde sicakligi Motor Isitma Sicaklik program parametresi ile ayarlanir. Ayni parametre motorun
Isitma amaciyla ¢alistiriimasinda da kullaniimaktadir.

Motor gévde sicakligi Motor Isitma Sicaklik ile ayarlanan sinirin 4 derece altina diistince réle aktif
olacaktir. Bu sicakhgi gectiginde réle pasif olacaktir.
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16. YAKIT POMPA FONKSiYONU

Cihaz yakit pompasini kumanda etmek Uzere bir dijital ¢ikis fonksiyonu sunmaktadir. Yakit pompasi (eger
varsa) buylk kapasiteli ana yakit tankindan, genellikle jeneratér sasisi iginde bulunan guinlik yakit
tankina yakit aktarmak igin kullanilir. Bu 6zellik genellikle yakininda insan bulunmayan, uzak bélgelerdeki
jeneratorlerde kullanilir.

Yakit seviye referansi analog yakit seviye miisiri lizerinden élgilmektedir. Olgiilen yakit seviyesi Yakit
Pompa Alt Limit'in altina diisiince role ceker, Yakit Pompa Ust Limit'e ulasinca birakir. Bu sayede
glinliik tanktaki yakit seviyesi daima Yakit Pompa Alt Limit ve Yakit Pompa Ust Limit seviyeleri
arasinda tutulmus olur.

Yakit pompa fonksiyonu, Réle Tanimlamalarn program parametreleri kullanilarak yedek dijital ¢ikiglardan
birine verilebilir. Réle ¢ikis karti kullaniliyorsa, yakit pompa fonksiyonu bu karttaki rolelere de atanabilir.

17. GAZ MOTORU YAKIT SOLENOID KONTROLU

Cihaz gaz motorunun yakit solenoidini kontrol etmek amaciyla 6zel bir fonksiyona sahiptir.

Gaz motoru yakit solenoidleri dizel motorlardan farkhdir. Solenoidin marslama basladiktan belirli bir siire
sonra agllmasi ve marglama aralarinda kapanmasi gerekir. Marslama baslangici ve solenoidin agiimasi
arasinda gecen sure Gaz Solenoid Siiresi parametresiyle ayarlanir.

Gaz motoru yakit solenoid fonksiyonu, Réle Tanimlamalari program parametreleri kullanilarak yedek
dijital cikiglardan birine verilebilir. Role ¢ikis karti kullaniliyorsa, yakit solenoidi fonksiyonu bu karttaki
rolelere de atanabilir.

18. TRANSFER ONCESIi SURE

Cihaz, transfer islemi gergceklesmeden 6nce dijital ¢ikis verebilmektedir.

Bu fonksiyon, transferden dnce asansor sistemlerinde asansoriin kata gelmesi ve kapisinin agiimasi igin
tasarlanmistir.

Ayarlanan ¢ikisin aktif olacagi siire Transfer Oncesi Siire parametresinden ayarlanmaktadir.

Eger Transfer Oncesi Siire parametresi sifir degilse, her iki
transfer islemi de ayni surede gecikir.
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19. MOTOR AKUSUNUN SARJ EDILMESI

Cihaz otomatik olarak akunun sarj edilmesi 6zelligine sahiptir.

AkU gerilim degeri dustigunde sarj edilmesi icin jeneratér ylike girmeden otomatik olarak galisir ve
tanimlanan siire boyunca galismaya devam eder. Bu sayede uzun sire ¢galismayan jeneratorlerin
akilerinin tamamen bosalmasi énlenmis olur.

ilgili parametreler:

Akii sarj calisma gerilimi: Eger bu parametre sifirdan farkli bir deger olarak ayarlanirsa ve aki gerilimi
bu degerin altina diserse, aklinln sarj edilmesi igin jenerator ylike girmeden galisir. Jeneratorin ¢alisma
suresi Akl Sarj Calisma Siiresi program parametresiile sinirlidir.

Akii Sarj Caisma Siiresi: Bu parametre, akiinlin sarj edilmesi icin jeneratériin galismasi gereken sireyi
tanimlar. Minimum c¢alisma suresi 2 dakikadir.

Acil Yedekleme: Eder bu parametre aktif edilirse, aki sarj calismasi sirasinda elektrik kesintisi
yasandiginda jenerator yuku alir.

20. UZAKTAN KONTROL EDILEBILIR DIJITAL GIKISLAR

Cihazda 16 adet disaridan kontrol edilebilir dijital ¢ikis fonksiyonu bulunmaktadir.

Bu fonksiyonlarin cihazin ¢galismasi Gizerinde bir etkisi yoktur.

Bu cikiglarin uzaktan kontrolii Modbus, Modbus TCP/IP ve Rainbow Scada ile yapilabilmektedir.

Cikis fonksiyonlarinin durumlari enerji kesintilerinden
etkilenmeyecek sekilde silinmez bir hafizada tutulmaktadir.

Detayl bilgi icin Modbus dokiimanina goz atiniz.

34.21. SAVAS MODU

Cihazda Savas Modu giris fonksiyonu bulunmaktadir.

Dijital giriglerden biri Savas Modu olarak ayarlanip giris sinyali uygulanirsa, 6n panel tuslarina basildiktan
10sn sonra cihazin ledleri ve ekran arka 15131 sGnecektir.

Herhangi bir tuga basilirsa, aydinlatma 10sn sire ile aktif olur.
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22. CiHAZIN RESETLENMESI

Gerektiginde cihaz STOP butonunu 30 saniye sireyle basili tutularak elle resetlenebilir.

Elle resetleme cihazin donanimini bastan programlamasina yol agar.

Donanim konfigurasyonunu etkileyen program parameter degisikliklerinden sonar cihazin elle
resetlenmesi veya kapatilip agiimasi gereklidir.

23. BAGLANTI TOPOLOJIiSiNIN OTOMATIK
BELIRLENMESI

Cihaz baglanti topolojisisnin otomatik belirlenmesi ve gerilim-akim-guc limitlerinin bu topolojiye uygun
olarak otomatik segilmesi 6zelliklerine sahiptir.

ilgili parametreler:

The controller offers the capability of automatically determining the connection topology and setting the
voltage checks in accordance.

Related parameters are:

Bu parameter aktif edildiyse, motor
calistiginda cihaz baglanti topolojisini
otomatik olarak belirleyecek ve alarm
limitlerini topolojiye uygun olarak
secgecektir.

0: otomatik belirleme pasif

1: otomatik belirleme aktif

Otomatik baglanti
Lo 0 1 0
Topolojisi Belirleme

Eger otomatik topoloji belirleme 6zelligi program parametresi ile aktif edildiyse, motor ¢alistiginda,
“koruma slresi” boyunca baglanti topolojisinin asagidaki topolojilerden birine uymasi test edilir.

Eger 3 saniye boyunca ayno topoloji sinirlari iginde kalinirsa topoloji belirlenmis olur.

Eger koruma siresi sonuna kadar topoloji belirlenemezse “Bilinmeyen Topoloji” yik atma alarmi olusur
ve motor sogutma slresi sonunda stop eder.

Topoloji belirleme sirasinda RUN tusu basih tutulursa sure
sayillmaz ve tus basilh tutuldugu siirece cihaz topoloji
belirlemeye devam eder.

Bu 6zellik yeni topoloji secildikten sonar gerilim ayari yapilmasi sirasinda kullanihr.

Belirlenebilen topolojiler:

TOPOLOGY Gerilim Asirnt Akim Limiti Asin Yiik Limiti
High Wye 314V > L1&L2&L3 > 182V Overcurrent limit x1 Overload limit x 1
Low Wye 157V > L1&L2&L3 > 92 V Overcurrent limit x2 Overload limit x 1
High Zigzag 276 V> L1&L2 > 204 V Overcurrent limit x1 Overload limit x 2/3
Low Zigzag 136 V> L1&L2 > 84V Overcurrent limit x2 Overload limit x 2/3
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34.24. BOSTA SIFIR AKIM CEKME

Manuel jeneratérlerde cihazin bekleme konumunda gektigi akimi sifira kadar diistirmek mimkunddr.
Boylece beklemede akiilerin bosalmasi engellenmis olur.

“Bosta sifir akim gekme” 6zelligini kullanabilmek igin 1 adet harici role ve 1 adet basmali buton gerekir.

Dijital ¢ikislarin biri BOSTA SIFIR AKIM fonksiyonuna ayarlanmalidir. Harici role bu sinyalle surulecektir.
Role kontagdi cihazi Besler.

istenen herhangi bir dijital ¢ikis bosta-sifir-akim olarak ayarlanabilir. Programlama igin role fonksiyon
listesine bakiniz.

CONTROLLER

SUPPLY OUTXx

Uyandirma
butonu .I r‘E gg:;}k.m
BAT+ I

Cihaz “uyandirma butonuna” basilarak eneriji verildiginde uyanir. Uyaninca hemen sifir akim rélesi ¢ikisini
aktif hale getirir. Harici sifir akim rolesi geker ve cihazi besler.

Eger motor calismazsa veya caligirken durursa, 5 dakikalik bir zaman gecikmesi devreye girer. Bu slre
sonunda cihaz sifr akim role ¢ikisini kapatir. Réle birakir ve cihazin beslemesi kesilir.

Uyandirma butonuna tekrar basilana kadar cihaz hi¢ enerji harcamadan bekler.
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35. MODBUS HABERLESME

Bu boliimde Modbus 6zellikleri kisa bir sekilde agiklanmigtir.
Daha ayrintil bilgi igin “500 Modbus Uygulama Dékiimani” na
bakiniz.

Cihaz asagidaki sekillerde MODBUS sunmaktadir.
-RS485 seri port, ayarlanabilir veri aktarim hizi 2400 ile 115200 baud arasi
-MODBUS-TCP/IP Ethernet portu tzerinden (10/100Mb)
-MODBUS-TCP/IP GPRS Uzerinden (85/42kb), sadece Rainbow Scada ile gecerli.

Cihazin MODBUS 06zellikleri:
-Data transfer modu: RTU
-Seri data: ayarli baud hizi, 8 bit data, no parity, 1 bit stop
-Modbus-TCP/IP: Ethernet 10/100Mb veya GPRS Class 10.
-Desteklenen fonksiyonlar:
-Fonksiyon 3 (¢coklu kayit okuma)
-Fonksiyon 6 (tekli kayit yazma)
-Fonksiyon 16 (coklu kayit yazma)

Her bir register 2byte (16 bit)’den olusmaktadir. Daha genis veri yapilari ¢oklu register ile saglanir.

Modbus haberlesmede agda bulunan buitiin cihazlarin farkh birer modbus adresi olmalidir. Cihazin
destekledigi adres araligi 1-240 arasidir.

RS-485 seri agda her cihaz farkh adrese sahip olmalidir. Aksi
taktirde Modbus haberlegsme saglanamaz.

adresleri ayni olabilir. Bu cihazlarin adresleri 1 olarak

f Farkh IP_ya da port’ da bulunan MODBUS TCPI/IP cihazlarin
ayarlanmasi tavsiye edilir.
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1. RS-485 MODBUS GALISMA iGiN GEREKLI PARAMETRELER

Modbus Adresi: 1 ve 240 arasinda bir deger olarak ayarlanabilir.

RS-485 Devrede: 1 olarak ayarlanmalidir (yada parametre kutusunda segilmelidir)

RS-485 Haberlesme Hizi: 2400 ve 115200 bauds arasinda segilebilir. Haberlesen bitin cihazlar ayni
haberlesme hizina sahip olmalidirlar.

RS-485 port 6zellikleri SMART 500 Kullanim Kilavuzunda detayli olarak anlatiimistir.
Cihazlarda veri aktarim hizinin artirilmasi daha hizli haberlesme saglar ancak haberlesme mesafesi
kisalir. Veri aktarim hizinin azaltilmasi haberlesme mesafesini artirir ancak haberlesme hizi diser.

9600 bauds hizda 120ohm dengeli kablo ile 1200m mesafeden haberlesme saglanabilir.

2. ETHERNET MODBUS-TCP/IP iGiN GEREKLi PARAMETRELER

Modbus Slave Addresi: 1 ve 240 arasinda bir deger olarak ayarlanabilir. Eger ayni IP adresinde sadece
bir cihaz varsa, bu parametrenin degerinin 1 yapilmasi tavsiye edilir.

Ethernet Devrede: Ethernet portunun aktif olmasi igin bu parametrenin 1 yapilmasi gerekmektedir.
Modbus TCP/IP Port: Bu parametre genelde 502 olarak ayarlanir. Ancak cihaz farkli herhangi bir port
adresi Uzerinden de caligabilir.

User IP Mask: Bu parametreler cihaza gelen IPv4 girisi kontrol etmek i¢in kullaniimaktadirlar.

Ethernet Network IP: Cihazin dinamik IP almasi isteniyorsa 0.0.0.0 olarak birakilmalidir. Cihaza statik IP
vermek igin istenen statik IP degeri girilmelidir.

Ethernet Gateway IP: Kullandiginiz modeme uygun sekilde ayarlamalisiniz.

Ethernet Subnet Mask: Kullandiginiz modeme uygun sekilde ayarlamalisiniz.

Ethernet ézellikleri hakkinda daha detayli bilgi igin D-500/700 icin Ethernet Konfigiirasyon Kilavuzu ‘na
bakiniz.

3. DATA FORMATLARI

16bit degiskenler: Bu degiskenler tek kitiikte saklanir. Bit_0 en az agirlikh (LSB) ve Bit_15 en ¢ok
agirhkli olandir (MSB).

32 bit degiskenler: Bu degiskenler siral 2 kiitlikte saklanir. En fazla agirlikh 16 bit ilk kitiikte ve en az
agirlikh 16 bit ikinci katukte bulunur.

Bit alanlari: 16 bitten daha biiyiik alanlar ¢oklu kitiiklerde saklanir. ilk kiitiigiin en az agirlikh biti
Bit_O‘dir. ik kiitiigiin en fazla agirlikli biti Bit_15'dir. Ikinci kiitiigiin en az agirhikli biti Bit_16'dir. ikinci
kitigan en fazla agirhkh biti Bit_31‘dir. Bu boylece devam eder.
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Modbus Uzerinden okunabilen en 6nemli kayitlarin listesi asagidadir. Detayli adres bilgileri icin D-500/700
Modbus Uygulama Notu’na bakiniz.

ADRES Yaz Bilgi Katsayr Agiklama
(decimal) Oku

8193 W 16bit x10 Tus basma

BIT 0. Stop tusu

BIT 1. Manual tusu

BIT 2. Auto tusu

BIT 3. Test tusu

BIT 4. Run tusu

BIT 5. GCB tusu

BIT 7. Menu+ tusu

BIT 8. Menu- tusu

BIT 9. Yukari tusu

BIT10. Asagdi tusu

BIT14.Tusa uzun basma

BIT15.Tusa basil tutma
10240 R 32bit x10 Sebeke Faz L1 gerilimi
10242 R 32bit x10 Sebeke Faz L2 gerilimi
10244 R 32bit x10 Sebeke Faz L3 gerilimi
10246 R 32bit x10 Jenerator Faz 11 gerilimi
10248 R 32bit x10 Jenerator Faz L2 gerilimi
10250 R 32bit x10 Jenerator Faz L3 gerilimi
10252 R 32bit x10 Sebeke Faz L1-L2 gerilimi
10254 R 32bit x10 Sebeke Faz L2-L3 gerilimi
10256 R 32bit x10 Sebeke Faz L3-L1 gerilimi
10258 R 32bit x10 Jenerator Faz L1-L2 gerilimi
10260 R 32bit x10 Jenerator Faz L2-L3 gerilimi
10262 R 32bit x10 Jenerator Faz L3-L1 gerilimi
10264 R 32bit x10 Sebeke Faz L1 akimi
10266 R 32bit x10 Sebeke Faz L2 akimi
10268 R 32bit x10 Sebeke Faz L3 akimi
10270 R 32bit x10 Jenerator Faz L1 akimi
10272 R 32bit x10 Jenerator Faz L2 akimi
10274 R 32bit x10 Jenerator Faz L3 akimi
10276 R 32bit x10 Sebeke notr akim
10278 R 32bit x10 Jeneratér noétr akim
10292 R 32bit x10 Sebeke toplam aktif glic
10294 R 32bit x10 Jeneratoér toplam aktif gli¢
10308 R 32bit x10 Sebeke toplam reaktif glic
10310 R 32bit x10 Jeneratoér toplam reaktif glic
10324 R 32bit x10 Sebeke toplam gortnir gi¢
10326 R 32bit x10 Jeneratér toplam gorinir gig
10334 R 16bit x10 Sebeke toplam glg faktori
10335 R 16bit x10 Jeneratér toplam gli¢ faktorl
10338 R 16bit x100 Sebeke frekansi
10339 R 16bit x100 Jenerator frekansi
10341 R 16bit x100 Ak gerilimi
10361 R 16bit x10 Yag basinci bar (psi deger icin 14.50 ile garpilir)
10362 R 16bit x10 Motor Sicakligi °C ( °F igin 1.8 ile ¢arpilip 32 eklenir)
10363 R 16bit x10 Yakit Seviyesi %
10364 R 16bit x10 Yag Sicakhgi °C ( °F i¢in 1.8 ile carpilip 32 eklenir)
10365 R 16bit x10 Kabin Sicakligi °C ( °F i¢in 1.8 ile ¢arpilip 32 eklenir)
10366 R 16bit x10 Ortam Sicakhi@i °C ( °F igin 1.8 ile ¢arpilip 32 eklenir)
10376 R 16bit x1 Motor devri
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ADRES Yaz Bilgi Katsayr Agiklama
(decimal)  Oku
10504- R 256bit - Alarm bitleri. Bit tanimlari dékiimanin sonunda verilmistir.
10519
11%5%0- R 256bit - Yik atma bitleri. Bit tanimlari dékimanin sonunda verilmistir.
535
11%55%?;- R 256bit - Uyari bitleri. Bit tanimlari dokiimanin sonunda verilmistir.
10604 R 16bit - Cihaz calisma durumu
0= jeneratoér galismiyor
1= kontak éncesi bekleme
2= motor 6n I1sitma
3= yag flas kapali bekleme
4=mars arasi bekleme
5=marglaniyor
6= motor rolanti calisma
7= motor isitiliyor
8= yiksuz caligiyor
9= sebekeye senkron oluyor
10= jeneratdre yuk transferi
11= jenerator kontaktoru aktif
12= jenerat6r kontaktor slresi
13= master jeneratdr yukte,
14= sebeke destekleme
15= gi¢ basma
16= yardimci jenerator yikte
17= sebekeye geri senkron oluyor
18= sebekeye yik transferi
19= sebeke kontaktori aktif
20= sebeke kontaktor suresi
21= sogutma ¢alismasi ile durma
22= motor sogutuluyor
23= rdlanti hizda durma
24= hemen durma
25= motor durduruluyor
10605 R 16bit - Cihaz modu
0= STOP modu
1= AUTO modu
2= MANUAL modu
3= TEST modu
10606 R 16bit x1 Jenerator durum sulresi. Cihazdaki farkli islemler sirasinda bu
sure farkhlik gésterir.
10610 R 16bit - Cihaz donanim versiyon bilgisi
10611 R 16bit - Cihaz yazihm versiyon bilgisi
10616 R 32bit x1 Sayici: jeneratdr ¢aligma sayisi
10618 R 32bit x1 Sayicl: jeneratér marglama sayisi
10620 R 32bit x1 Sayicl: jeneratdr yukte kalma sayisi
10622 R 32bit x100 Sayici: motor ¢alisma saati
10624 R 32bit x100 Sayicl: en son servisten beri motor ¢alisma saati
10626 R 32bit x100 Sayici: en son servisten beri motor galisma gunu
10628 R 32bit x10 Sayici: jeneratdr toplam aktif enerji (kWh)
10630 R 32bit x10 Sayici: jeneratdr toplam enduktif reaktif enerji (kVArh-ind)
10632 R 32bit x10 Sayici: jeneratér toplam kapasitif reaktif enerji (kVArh-cap)
10634 R 32bit x100 Sayici: servis-1 kalan motor saati
10636 R 32bit x100 Sayici: servis-1 kalan motor ginu
10638 R 32bit x100 Sayicl: servis-2 kalan motor saati
10640 R 32bit x100 Sayici: servis-2 kalan motor gini
10642 R 32bit x100 Sayici: servis-3 kalan motor saati
10644 R 32bit x100 Sayicl: servis-3 kalan motor guni
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36. SNMP HABERLESME

Cihaz, Ethernet portu Gizerinden SNMP haberlesme imkani saglamaktadir (100Mb)

A Desteklenen SNMP versiyonu V1.0.

Cihazda kontrol edilebilen parametreler: Sarj Girig Gerilimi
Kontrol Tuslari ¢gl~1 g:;lllhn;:
Uzaktan Kontrol Edilebilen Dijital Cikiglar Sogutma Suyu Sicakligi

Yakit Seviyesi
Cihazdan okunabilen parametreler: Yag Sicakligi

Kabin Sicaklidi
Sebeke Gerilimleri (L1, L2, L3, L12, L23, L31) Ortam Sicakligi
Sebeke Akimlari (11, 12, 13, IN) Motor Devir
Sebeke Aktif Gug (L1, L2, L3, Total) Toplam Mars Adedi
Sebeke Reaktif Gig (L1, L2, L3, Total) Toplam jeneratér galisma adedi
Sebeke Gorundr Gug (L1, L2, L3, Total) Motor Calisma Saati
Sebeke Glg Faktora (L1, L2, L3, Total) Toplam kW-h
Sebeke Faz Agisi Toplam kVAR-h (endiktif)
Sebeke Frekansi Toplam kVAR-h (kapasitif)
Jeneratdr Gerilimleri (L1, L2, L3, L12, L23, L31) Servis 1 Kalan Motor Calisma Saati
Jeneratér Akimlari (11, 12, 13, IN) Servis 1 Kalan Giin Sayisi
Jenerator Aktif Gug (L1, L2, L3, Total) Servis 2 Kalan Motor Calisma Saati
Jenerator Reaktif Gig (L1, L2, L3, Total) Servis 2 Kalan Giin Sayisi
Jenerator Gorunur Gug (L1, L2, L3, Total) Servis 3 Kalan Motor Calisma Saati
Jenerator Gug Faktort (L1, L2, L3, Total) Servis 3 Kalan Giin Sayisi
Jenerator Gli¢ Faktori Alarmlar
Jeneratdr Frekansi Yik Atmalar
Jenerat@:)r Calisma Modu Uyarilar
Jenerator Calisma Durumu Uzaktan Kontrol Edilebilen Dijital Cikiglar

A SNMP MIB dosyasini, Datakom teknik destekten isteyebilirsiniz

-192 -



SMART 500 MK2/MK3 Kullanim Kilavuzu Yazilim V-8.8

1. ETHERNET SNMP iGiN GEREKLi PARAMETRELER

Modbus Slave Address: 1 ve 240 arasinda ayarlanabilir. Eger ayni IP adresinde tek bir cihaz mevcutsa,
bu parametrenin 1 olarak kalmasi tavsiye edilir.

Ethernet Devrede: Ethernet portunun aktif olmasi igin bu parametrenin 1 yapilmasi gerekmektedir.
Modbus TCP/IP Port: Bu parametre genelde 502 olarak ayarlanir. Ancak cihaz herhangi bir port adresi
Uzerinden caligabilir.

User IP Mask: Bu parametreler cihaza gelen IPv4 girisi kontrol etmek icin kullaniimaktadirlar.

Ethernet Network IP: Cihazin dinamik IP almasi isteniyorsa 0.0.0.0 olarak birakiimalidir. Cihaza statik IP

vermek igin istenen deger girilmelidir.
Ethernet Gateway IP: Kullandiginiz modeme uygun sekilde ayarlamalisiniz.
Ethernet Subnet Mask: Kullandidiniz modeme uygun sekilde ayarlamalisiniz.

Ethernet ézellikleri hakkinda daha detayli bilgi igin D-500/700 icin Ethernet Konfigiirasyon Kilavuzu ‘na
bakiniz.

2. SNMP TRAP MESAJLARI

Herhangi bir alarm durumu oldugunda veya durum degisikligi oldugunda, cihaz tarafindan kullaniciya
otomatik olarak SNMP TRAP mesaiji gonderilir.

SNMP TRAP mesaiji, kontrol cihazina SNMP sorgu atan son kullanicinin IP adresine gonderilir. Cihaza,
SNMP TRAP mesaiji géndermesi icin bir ayar yapiimaz.

Alarm durumunda, jenerator galis/dur olayi gercgeklestiginde ve sebeke durumu degistiginde TRAP mesaiji
gonderilir.
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37. UYGUNLUK BEYANI

Cihaz asagidaki Avrupa Birligi Direktiflerine uygundur:
-2014/35/EC (low voltage)
-2014/30/EC (electro-magnetic compatibility)
Referans Normlar:
EN 61010 (safety requirements)
EN 61326 (EMC requirements)

CE isareti, bu Grtinin, guvenlik, saglik, cevrenin ve kullanicilarin korunmasi konularindaki Avrupa
standartlarina uygunlugunu belirtir.

UL / CSA Onayi:
-UL 6200, Controls for Stationary Engine Driven Assemblies (Certificate # - 20140725-E314374)
-CAN/CSA C22.2 No. 14-13 — Industrial Control Equipment

38. BAKIM

DIKKAT: CiHAZIN iCiNi ACMAYINIZ.
Cihaz icinde degisebilecek parga yoktur.

Cihaz temizlemek icin yumusak bir nemli bezle siliniz, kimyasal madde kullanmayiniz.

39. CIHAZIN ATILMASI

DIRECTIVE 2002/96/EC OF THE EUROPEAN PARLIAMENT AND OF THE COUNCIL
of 27 January 2003 on waste electrical and electronic equipment (WEEE), bu cihaz genel ¢opten ayri olarak
atilmali ve ayri islenmelidir.

40. ROHS UYGUNLUK

Bu cihaz “DIRECTIVE 2011/65/EU OF THE EUROPEAN PARLIAMENT AND OF THE COUNCIL of 8
June 2011 on the restriction of the use of certain hazardous substances in electrical and
electronic equipment” direktifine uygun tretilmektedir.

Bu cihazda asagidaki maddeler kullaniimamaktadir:
Lead (Pb)

Mercury (Hg)

Cadmium (Cd)

Hexavalent chromium (Cr6+)
Polybrominated biphenyls (PBB)
Polybrominated diphenyl ether (PBDE)
Bis(2-ethylhexyl) phthalate (DEHP)
Butyl benzyl phthalate (BBP)
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41. ARIZA BULMA VE GIDERME

Asagida sikc¢a karsilasilan sorunlar anlatiimistir. Bazi
durumlarda daha detayl bilgi gerekebilir.

Sebeke kesilmedigi halde jeneratér calisiyor veya geldigi halde jeneratér calismaya devam
ediyor:

-Motor govdesi topraklanmis olmalidir, kontrol ediniz.

-Sebeke gerilimleri programlanmis limitlerin digina gikmis olabilir, faz gerilimlerini élgiiniz.

-MENU tusuna basarak cihazin sebeke gerilimlerini dogru élgtiigiini kontrol ediniz.

-Sebeke alt ve Ust gerilim sinirlari gok dar verilmis olabilir. Program moduna gecerek Sebeke Gerilimi
Alt Limit ve Sebeke Gerilimi Ust Limit parametrelerini kontrol ediniz. Standart degerler 170 / 270
volttur.

-Histeresis gerilimi ¢ok yiksek verilmis olabilir. Sebeke kesik ise alt limit histeresis gerilimi kadar
yukseltilir, Gst limit histeresis gerilimi kadar disurdlir. Standart histeresis degeri 8 volttur.

Cihazda AC gerilimler hatali okunuyor veya jenerator frekansi hatali okunuyor:

-Motor gévdesi topraklanmis olmalidir, kontrol ediniz. AKU(-) ile Notri birlestirerek hatanin diizelip
diizelmedigini kontrol ediniz.

-Okuma hatasi +/- 3 volttur.

-Eger sadece motor calisirken hatali dlgimler oluyorsa motorda sarj alternatér veya konjektor arizasi
olabilir. Sarj alternatéri baglantisini sGkup tekrar deneyiniz.

-Eger sadece sebeke varken hatali dlgimler oluyorsa akii sarj redresori arizali olabilir. Redresoér
sigortasini kapatarak kontrol ediniz.

Akimlar dogru élciildiigii halde KW ve cos® degerleri hatali:

-Akim trafolari ilgili fazlara baglanmamis veya akim trafolarindan bazilarinin yonleri ters baglanmis. Her
defasinda bir adet akim trafosunu cihaza baglayarak dogru KW ve cos® olgilecek sekilde uglari

belirleyiniz, hepsi tamam olunca ucunu birden baglayiniz.

A DIKKAT: Kullanmadiginiz akim trafolarinin gikislarini kisa
devre ediniz.

Sebeke kesilince cihaz kontagi aciyor, marsa basmiyor ve YAG BASINCI VAR! mesaiji cikiyor:

Cihazin YAG BASING girisine AKU(-) gelmiyor.

-Yag basing ucu bosta birakilmig olabilir.

-Yag basing kablosunda kopuk olabilir.

-Yag basing musiri bozuk olabilir.

-Yag basing musiri gok geg kapatiyor olabilir, kontak kapaninca marsa basilacaktir. istenirse yag basing
musiri degistirilebilir.
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Motor ilk marsta calismiyor, sonra marsa basmiyor ve YAG BASINCI VAR! mesaiji gikiyor:
-Yag basing misiri ok geg kapatiyor, kontak kapaninca marsa basilacaktir. istenirse yag basing miisiri
degistirilebilir.

Sebeke kesilince motor calisiyor fakat cihaz sonradan MARSLAMA hatasi veriyor ve motor
duruyor:

-Jeneratdr faz gerilimi cihaza gelmiyor. Jeneratér L1 fazi ile jeneratdér ndtr uglari arasindaki gerilimi
motor g¢alisirken o6lglniiz. Jeneratdr faz sigortasi atmis veya kapatiimis olabilir, bir baglanti hatasi
olabilir. Hersey tamamsa panodaki butlin sigortalari kapatin, daha sonra DC besleme sigortasindan
baglayarak hepsini agin ve yeniden test yapin.

Cihaz marsi gec kesiyor:

-Alternatér gerilimi ge¢ yukseliyor ve alternatériin remanans gerilimi 20 voltun altinda. Cihaz marsi
jenerator frekansi ile keser ve frekans okuyabilmek igin en az 20 volta ihtiyag duyar. E§er sorun mutlaka
¢oziilmek isteniyorsa tek yol bir réle ilave etmektir. Bu rélenin bobini AKU(-) ile sarj alternatériiniin D+
(lamba) ucu arasinda olacaktir. Cihazin mars ¢ikisi bu rélenin normalde kapali kontagindan seri olarak
gecirilmelidir. BOylece sarj alternatdri gerilim Uretince mars kesilmis olur.

Cihaz hic calismiyor:

Cihazin arkasindaki AKU+ ve AKU- klemensleri arasindaki DC gerilimi élgiiniiz. Gerilim varsa panodaki
bitin sigortalari kapatin, daha sonra DC besleme sigortasindan baglayarak hepsini agin ve yeniden test

yapin.

Programlama konumuna girilemiyor:

PROGRAM KILIT ucundan AKU(-) ‘yi ayiriniz. islem bittikten sonra, izinsiz program degisikliklerine
engel olmak i¢in bu baglantiyi yeniden yapiniz.

Bazi program parametreleri ekrana gelmiyor:

Bu programlar fabrika ayarlari grubundadir ve kullanici tarafindan degistirilemez.

OTO s1g1 yanip soniiyor, sebeke kesildigi halde jenerator calismiyor:

Haftalik calisma programi KAPALI zamanindasiniz. Lutfen cihazin tarih ve saat ayarini ve haftalik
c¢alisma programi parametrelerini kontrol ediniz.

Jenerator calisiyor ancak yiike girmiyor:

Jeneratdr ledinin sabit olarak sari yandigindan emin olunuz. Gerekirse jeenratér gerilim ve frekans
degerlerini ayarlayiniz.

8 numarali dijital ¢ikisin “Jeneratér Kontaktor” olarak ayarlandijindan emin olunuz.

Programlamadan “Jeneratér Kontaktor Siiresi” parametresini control ediniz.

Dijital giris fonksiyonlarindan herhangi birinin “Jeneratér Yiik Alma Engelle” olarak ayarlanmadigindan
emin olunuz.
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