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SF3 AC Siiriicli Coklu Pompa Uygulamalari

Bu builtende SF3 serisi AC suriicu ile 4 farkli yapida ¢oklu pompa uygulamasi 6rnegi verilmistir. Bultenin
son sayfasinda Coklu Pompa( Su kaynagi) parametreleri bulunmaktadir. Ornek uygulamalarda fabrika
ayarinda birakilan parametreleri biiltenin sonundaki sayfasindan inceleyebilirsiniz.

Bu 6rneklerde; Basing sensori bilgisi stirticliniin 0-10V girisinden (2-5 terminali), basing set degeri
slrlici parametresinden, sebeke ve inverter kontrollii pompalarin kontaktorleri strlict tizerindeki
transistor ve role gikislarindan gektirilmek suretiyle temsili olarak ve temel olugturmasi igin
anlatiimistir.

Saha uygulama ihtiyaclarina gére sensor sinyali 4-20mA (4-5 terminali), basing set degeri direkt bar
olarak, parametreden, keypad lizerindeki ayar ¢arkindan veya dijital giris terminallerinden ayarlanabilir,
kontaktor gektirme igin sirlict Gzerindeki tiim role gikiglari veya ilave genisleme réle karti (EB308R)
uzerindeki gikiglar kullanilabilir. Detayh bilgi igin biltenin son sayfasindaki ilgili linklere g6z atabilirsiniz.

Bu 6rnek calismalarda pompa ekleme, pompa azaltma zamanlari ve toleranslari, kontaktor
anahtarlama zamanlari gibi parametreler fabrika ayarinda birakilmistir. Uygulama ihtiyaclarina gore
kullanici tarafindan dizenlenebilir.

Ornek 1 :
1 adet Daimi inverter Kontrollii Pompa + 2 adet Daimi Sebeke Kontrollii Pompa

Sistem sabit basingh su kaynagi elde etmek icin bir adet inverter kontrolli ana pompa(MO0) ve iki adet
sebeke kontrolli pompa kullanir(M1,M2). Hedef basing set degeri 08-03 parametresini referans alir.
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PARAMETRE | DEGER ACIKLAMA
Calisma ve frekans komut kaynagi secimi.(ihtiyaciniza gére biilten sonundaki
00-16 X . .
Calisma ve frekans komut kaynaklarinin ayarlanmasi tablosunu inceleyiniz.)
02-00 4 2-5 terminali PID feedback kaynagi olarak segildi.
Pompa 1’in sebekeden ¢alisma kontrol sinyali SO1-SE(transistor gikig) terminali
03-10 13 . v e s
secildi (KMO kontaktorii igin)
Pompa 2'nin sebekeden calisma kontrol sinyali A1-C1(r6le gikis) terminali
03-11 15 . v e s s
secildi (KM1 kontaktorii igin)
08-00 1 PID fonksiyonu aktif. PID set degeri referansi 08-03 ve feedback kaynagi 2-5
terminalidir.
08-03 50.0 PID set degeri %50 (Ornegin 0-16 bar basinc¢ transmitteri icin PID set degerimizi
' 8 bar set etmek istersek (8%100)/16=50)
16-00 1 Su kaynagi mod se¢imi = Normal segildi.
16-01 2 Pompa 1 Sebeke kontrollii pompa olarak secildi.
16-02 2 Pompa 2 Sebeke kontrollii pompa olarak secildi.
16-09 10.0 | Pompa ekleme basing toleransi (%)
16-10 60 Pompa ekleme degerlendirme siiresi (sn)
16-12 50.00 | Pompa calisma frekansi (Hz)
16-13 15.00 | Pompa yavaslama zamani (sn)
16-14 10.0 | Pompa azaltma basi¢ toleransi (%)
16-15 60 Pompa azaltma degerlendirme siresi (sn)
16-16 30.00 | Pompa azaltma c¢alisma frekansi (Hz)
16-17 10.00 Pompa azaltma sirasinda degisken frekans kontrollii pompanin hizlanma
zamani (sn)
16-21 24.0 | Sebeke kontrollii pompa yoklama ¢evrim siresi 24 saat secildi.) (saat)

Calisma Tanimz1:

Calisma komutu verildiginde siriicii ana pompay! PID sabit basing kontrollii olarak ¢alistirir. Strici ¢ikis
frekansi (16-12) = 50 Hz’e ulastiktan sonra PID feedback degeri hedeflenen PID set degerinin (16-09) =
%10 toleransina (16-10) = 60sn slire icerisinde ulagamamis ise surtcu ¢ikis frekansini (16-13) = 15.00sn
parametresine girilen yavaslama zamanina gore parametre (16-16) = 30.00 Hz frekans degerine distrir
ve pompa 1’e ait kontaktorl (KMO) cektirerek pompa 1’'in sebekeden ¢alismasini saglar. SF3 siriicl ana
pompayi PID sabit basing kontrolli olarak yine (16-12) = 50 Hz ulasincaya kadar (16-17) = 10.0sn kalkis
rampasi ile galistirir. Eger hala PID feedback degeri hedeflenen PID set degerinin (16-09) = %10
toleransina (16-10) = 60sn sire icerisinde yine ulasilamamis ise strlict ayni sekilde pompa 2’ye ait
kontaktori(KM1) cektirerek onunda sebekeden calismasini saglar.
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The process of adding pump with 1 host + 2 industrial frequency pumps

Pompa azaltma:

Pompa calisma sirasi yukarida aciklandigi gibidir.

PID feedback PID feedback degeri >= ( PID set degeri + Pompa azaltma basing toleransi(16-14))
oldugunda sistem calisan pompalari 16-15=60sn parametresine giren siire sonunda sirasiyla devreden
cikarir. Pompa azaltma sirasi, ilk olarak en uzun siireli calisan pompadan baslar. Bu nedenle, yukaridaki
pompa calisma kosuluna gére pompa azaltma sirasi su sekildedir:

Pompa 2 - pompa 3

NOT: Pompa 1 ve pompa 2 ‘nin ¢alisma siirelerini 16-36 ~ 16-39 parametrelerinden kontrol
edebilirsiniz.

Sebeke kontrollli pompa rotasyonu:

Pompa 1 ¢alisiyor ve pompa 2 duruyor ise, sistem pompa 1(M1) ‘in sebeke kontrol kontaktérinin
baglantisini keser ve pompa 1 durur. 2 numarali su pompasini(M2) calistirir boylece sebeke kontrol
pompalarinin rotasyonu tamamlanmis olur.

ORNEK 2 :
1 adet inverter/Sebeke Kontrollii Pompa + 6 adet Daimi Sebeke Kontrolii Pompa

Sistem, sabit basingli su kaynagi elde etmek icin inverter/sebeke gecisli bir pompa(M1) ve 6 tane daimi
sebeke kontrolli pompalar(M2 ~ M7) kullanir. Hedef basing set degeri 08-03 parametresini referans
alr.

NOT:Bu uygulama icin EB308R (6 dijital cikis) role karti kullaniimahdir.
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Parametre Ayari:

PARAMETRE | DEGER | AGCIKLAMA
Calisma ve frekans komut kaynagi secimi.(ihtiyaciniza gére biilten sonundaki
00-16 X . .
Calisma ve frekans komut kaynaklarinin ayarlanmasi tablosunu inceleyiniz.)
02-00 4 2-5 terminali PID feedback kaynagi olarak segcildi.
03-03 80 MO terminali Pompa 2 ariza sinyal girisi olarak segildi.
03-04 81 M1 terminali Pompa 3 ariza sinyal girisi olarak segildi.
03-05 82 M2 terminali Pompa 4 ariza sinyal girisi olarak segildi.
03-06 83 M3 terminali Pompa 5 ariza sinyal girisi olarak segildi.
03-07 84 M4 terminali Pompa 6 ariza sinyal girisi olarak segildi.
03-08 85 M5 terminali Pompa 7 ariza sinyal girisi olarak segildi.
03-09 86 HDI terminali tim pompalar arizali sinyal girisi olarak segildi.
Pompa 1’in inverterden g¢alisma kontrol sinyali SO1-SE(transistor cikis)
03-10 12 ST e
terminali secildi (KMO kontaktorii igin)
Pompa 1’nin sebekeden ¢alisma kontrol sinyali A1-C1(role cikis) terminali
03-11 13 o v et e
segildi (KM1 kontaktorii igin)
Pompa 2’nin sebekeden calisma kontrol sinyali SO2-SE(transistor ¢ikis)
03-12 15 ST v e e
terminali secildi (KM2 kontaktorii igin)
Pompa 3’lin sebekeden calisma kontrol sinyali A2-C2(réle ¢ikis) terminali
03-13 25 . o e s
segildi (KM3 kontaktorii igin)
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03-42 57 Pompa 4’lin sebekeden calisma kontrol sinyali A10-C1(réle c¢ikis) terminali
secildi (KM4 kontaktori igin)
Pompa 5’in sebekeden calisma kontrol sinyali A11-C1(role cikis) terminali

03-43 29 o v e s
secildi (KM5 kontaktorii igin)
Pompa 6'nin sebekeden calisma kontrol sinyali A12-C2(r6le ¢ikis) terminali

03-44 31 . v e s s
secildi (KM6 kontaktorii igin)
Pompa 7'nin sebekeden calisma kontrol sinyali A13-C2(réle ¢ikis) terminali

03-45 33 . v e s
secildi (KM7 kontaktorii igin)

08-00 1 PID fonksiyonu aktif. PID set degeri referansi 08-03 ve feedback kaynagi 2-5
terminalidir.

08-03 50.0 PID set degeri %50 (Ornegin 0-16 bar basin¢ transmitteri icin PID set degerimizi
8 bara set etmek istersek (8*100)/16=50)

16-00 1 Su kaynagi mod sec¢imi = Normal secildi.

16-01 1 Pompa 1 inverter/sebeke degisken kontrolli pompa olarak secildi.

16-02 2 Pompa 2 Sebeke kontrollii pompa olarak secildi.

16-03 2 Pompa 3 Sebeke kontrollii pompa olarak secildi.

16-04 2 Pompa 4 Sebeke kontrollii pompa olarak secildi.

16-05 2 Pompa 5 Sebeke kontrollii pompa olarak secildi.

16-06 2 Pompa 6 Sebeke kontrollii pompa olarak secildi.

16-07 2 Pompa 7 Sebeke kontrollii pompa olarak secildi.

16-09 10.0 | Pompa ekleme basing toleransi (%)

16-10 60 Pompa ekleme degerlendirme siiresi (sn)

16-12 50.00 | Pompa calisma frekansi (Hz)

16-13 15.00 | Pompa yavaslama zamani (sn)

16-14 10.0 | Pompa azaltma basi¢ toleransi (%)

16-15 60 Pompa azaltma degerlendirme siresi (sn)

16-16 30.00 | Pompa azaltma c¢alisma frekansi (Hz)

16-17 10.00 Pompa azaltma sirasinda degisken frekans kontrolli pompanin hizlanma
zamani (sn)

16-21 24.0 | Sebeke kontrollii pompa yoklama ¢evrim siiresi 24 saat segildi.) (saat)
1=pompa ekleme numara siralamasina gore ¢alisir.

16-35 X 0= pompa ekleme en kisa ¢alisma zamanina sahip pompadan en uzun g¢alisma
sliresine sahip pompaya dogru bir sira izler

Calisma Tanimi:

Bu sistemde bir adet inverter/sebeke degisken frekansli pompa bulunmaktadir. Striciye calisma
komutu verildikten sonra mevcut degisken frekansli pompayi PID sabit basing kontrolli olarak
dondiirmeye baslar(Maksimum Ust hiz siniri 16-12 ve kalkis rampasi 16-17'dir.) . Eger PID feedback
degeri < ( PID set degeri - Pompa ekleme basing toleransi(16-09)) ise pompa ekleme degerlendirme
suresi(16-10) sonunda en kiiciik numarali sebeke kontrollii pompa calismaya baslar.

16-35 =1 ise sebeke kontrolli pompalarin sistemdeki ¢alisma sirasi, 6nce kiglik numarali pompa daha
sonra biylik numarali pompa olarak devam eder. Bu nedenle ilk turda pompalarin ¢alisma sirasi pompa
2->pompa 3->pompa 4->pompa 5->pompa 6> pompa 7 seklindedir.



27.02.2023

Hz 16-10
A (P.1010) Deceleration time
LJ__'._“{:/set by 16-13 (P.1013)
Current output frequency |- i __i_ !_ — - - __i__ _
16—-12 (P. 1012 ——ﬁ/ '\V : | !
16—16 (P. 1016 i I E— - - - - -
b
OHz { ! L i | : I : ~ Time
| | |
M1 |Inver‘ter c:::nt:fol | i
M2 OFF | ON . | .
M3 OFF ON
M4 OFF ON
M5 OFF ON !
M6 OFF ON
M7 OFF onN

The process of adding pump with 1 inverter pump + 6 industrial frequency pumps

Bu sistemde sadece bir adet inverter kontrollii pompa vardir ve sisteme eklenecek diger pompalarin
hepsi sebeke kontrollii pompalardir.

16-35 = 0 yapilir ise, pompa ekleme kosullari saglandiginda sistem en az calisma sliresine sahip
pompadan baslayarak pompa ekleme islemini gerceklestirir. Pompa 2 ile pompa 7 arasindaki
pompalarin ¢calisma siiresi 16-38 ile 16-49 arasindaki parametrelerden kontrol edilebilmektedir.

Pompa azaltma:

Pompa calisma sirasi yukarida aciklandigi gibidir. PID feedback degeri > ( PID set degeri + Pompa
azaltma basing toleransi(16-14)) oldugunda sistem calisan pompalari 16-15 parametresine giren siire
sonunda sirasiyla devreden cikarir. Pompa azaltma isleminden sonra siirlicli, 16-17 parametresindeki
kalkis rampasina gore cikis frekansini 16-12 parametresine girilen frekans degerine yukseltir ve PID
islemi gerceklestirir.

Pompa azaltma kosullarina saglandiginda pompa azaltma sirasi en uzun g¢alisma siiresine sahip sebeke
kontrolli pompadan baslayarak en az ¢alisma siiresine sahip pompaya dogru sirasiyla devam eder.

Daimi sebeke kontrolli pompa rotasyonu:

Hali hazirda ¢alisan sebeke kontrolli pompa 2 numarali pompa ise, cevrim siresi(16-21) doldugunda,
16-35=1 ise sistem 2 numarali pompayi durdurur ve 3 numarali pompayi ¢alistirir. Cevrim stresi tekrar
doldugunda 3 numarali pompa durur ve 4 numarali pompa calisir. Eger hali hazirda ¢alisan sebeke
kontrolli pompalar 2, 3, 6 numarali pompalar ve en uzun ¢alisma stliresi 6 numarali pompada ise sistem
pompa cevrim slresine (16-21) ulasildiginda 6 numarali pompayi durdurur ve 7 numarali pompayi
calistirir.

16-35 = 0 ayarlanir ise, pompa ekleme kosullari saglandiginda sistem en uzun ¢alisma slresine sahip
sebeke kontrollii pompayi durdurur ve en az ¢alisma sliresine sahip sebeke kontrollii pompayi devreye
alir. Pompa calisma sirelerine 16-36 ila 16-49 arasindaki pompa ¢alisma zamani parametrelerinden
kontrol edebilirsiniz.
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Herhangi bir pompada ariza olusursa:

(1)Halihazirda galisan 2 ~ 5 sebeke kontrollii pompa varsa, MO ve M2 terminalleri ON oldugunda 2.
Pompa ile 4. pompa calismayi hemen durduracak ve ¢oklu pompa kontrol sistemine dahil olmayacaktir.

(2) Eger tim sebeke kontrolli pompalar duruyorken MO ve M2 terminalleri ON yapilirsa, su basinci
yetersiz oldugunda sistem suyu pompalama ihtiyaci duyar. Bu sirada pompalama sirasi su sekildedir:
16-35 =1 ise pompa 3 - pompa 5 - pompa 6> pompa 7.

2 ve 4 numaral pompalar artik sistemin galismasina katilmayacaktir.

16-35 = 0 ise pompa sirasi en kisa calisma siiresine sahip pompadan en uzun ¢alisma siiresine sahip
pompaya dogru devam eder.

BUtun pompalar arizalanirsa:

Sistemde bitiin pompalar ¢alisirken HDI terminali ON olursa(HDI terminal sinyali gelirse) SF3 inverter
pompa cikislarini hemen kapatir.inverter ile calisan pompa (1 numarali pompa ) serbest durma
yapacaktir, pompa 1'in invertor kontrollii kontaktori de kapali olacaktir.Sebeke kontrollii pompalar
serbest durur.

ORNEK 3:

2 inverter/Sebeke Gegisli Pompasi +2 Daimi Sebeke Kontrollii Pompa+1 Uyku Pompasi+1 Tahliye
Pompasi

Sistemde sabit basincli su kaynagi elde etmek icin 2 adet inverter/sebeke gecisli pompa(M1~ M2 ),

2 adet daimi sebeke kontrolli pompa ,1 adet uyku pompasi ve su tahliye seviyesini kontrol eden 1 adet
tahliye pompasi bulunmaktadir.Hedeflenen set basinci degeri 08-03 parametresinden ,PID feedback
degeri 2-5 terminallerinden alinir.

NOT:Bu uygulama icin EB308R (6 dijital ¢ikis) réle karti kullaniimahdir.

Baglanti Semasi:
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Parametre Ayari:

PARAMETRE | DEGER | ACIKLAMA
Calisma ve frekans komut kaynagi secimi.(ihtiyaciniza gore biilten sonundaki
00-16 X . ..
Calisma ve frekans komut kaynaklarinin ayarlanmasi tablosunu inceleyiniz.)
02-00 4 2-5 terminali PID feedback kaynagi olarak segildi.
03-03 79 MO terminali Pompa 1 ariza sinyal girisi olarak segildi.
03-04 80 M1 terminali Pompa 2 ariza sinyal girisi olarak segildi.
03-05 81 M2 terminali Pompa 3 ariza sinyal girisi olarak segildi.
03-06 82 M3 terminali Pompa 4 ariza sinyal girisi olarak segildi.
03-07 86 M4 terminali tim pompalarin ariza sinyal girisi olarak segildi.
03-08 90 M5 terminali su tanki Gst limit seviyesi sinyal girisi olarak secildi
03-09 91 HDI terminali su tanki alt limit seviyesi sinyal girisi olarak secildi
Pompa 1’in inverterden galisma kontrol sinyali SO1-SE(transistor ¢ikis)
03-10 12 e e
terminali secildi (KMO kontaktorii igin)
Pompa 1’nin sebekeden ¢alisma kontrol sinyali A1-C1(role cikis) terminali
03-11 13 s R
secildi (KM1 kontaktorii igin)
Pompa 2’nin inverterden calisma kontrol sinyali SO2-SE(transistor cikis)
03-12 14 e v e s s
terminali secildi (KM2 kontaktorii igin)
Pompa 2’nin sebekeden ¢alisma kontrol sinyali A2-C2(réle cikis) terminali
03-13 15 e R
secildi (KM3 kontaktorii igin)
03-42 55 Pompa 3’lin sebekeden g¢alisma kontrol sinyali A10-C1(roéle ¢ikis) terminali
segcildi (KM4 kontaktorii igin)
Pompa 4’lin sebekeden calisma kontrol sinyali A11-C1(réle c¢ikis) terminali
03-43 27 . R
segildi (KM5 kontaktorii igin)
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03-44 39 Uyku pompasi’nin(Pompa 6) sebekeden ¢alisma kontrol sinyali A12-C2(rdle
cikis) terminali secildi (KM6 kontaktori icin)
Tahliye Pompasi’nin (Pompa 7) sebekeden calisma kontrol sinyali A13-C2(role

03-45 40 S e e
¢ikis) terminali segildi (KM7 kontaktorii igin)

08-00 1 PID fonksiyonu aktif. PID set degeri referansi 08-03 ve feedback kaynagi 2-5
terminalidir.

08-03 50.0 PID set degeri %50 (Ornegin 0-16 bar basin¢ transmitteri icin PID set degerimizi
8 bara set etmek istersek (8*100)/16=50)

16-00 1 Su kaynagi mod se¢imi = Normal segildi.

16-01 1 Pompa 1 inverter/sebeke degisken kontrolli pompa olarak secildi.

16-02 1 Pompa 2 inverter/sebeke degisken kontrolli pompa olarak secildi.

16-03 2 Pompa 3 Sebeke kontrollii pompa olarak secildi.

16-04 2 Pompa 4 Sebeke kontrollii pompa olarak secildi.

16-05 2 Pompa 5 Sebeke kontrollii pompa olarak secildi.

16-06 2 Pompa 6(uyku pompasi) Sebeke kontrolli pompa olarak secildi.

16-07 2 Pompa 7(tahliye pompasi) Sebeke kontrollii pompa olarak secildi.

16-09 10.0 | Pompa ekleme basing toleransi (%)

16-10 60 Pompa ekleme degerlendirme siiresi (sn)

16-12 50.00 | Pompa calisma frekansi (Hz)

16-13 15.00 | Pompa yavaslama zamani (sn)

16-14 10.0 | Pompa azaltma basi¢ toleransi (%)

16-15 60 Pompa azaltma degerlendirme siresi (sn)

16-16 30.00 | Pompa azaltma c¢alisma frekansi (Hz)

16-17 10.00 Pompa azaltma sirasinda degisken frekans kontrollii pompanin hizlanma
zamani (sn)

16-18 1.0 Kontaktor gecis bekleme siiresi (sn)

16-19 1.0 Kontaktor cekme sonrasi inverter cikis verme gecikme siresi (sn)

16-21 24.0 | Sebeke kontrollii pompa yoklama ¢evrim siiresi 24 saat segildi.) (saat)

16-22 1 PID uyku fonksiyonu aktif

16-24 60 Uyku pompasi uyanma siresi(sn)
1=pompa ekleme numara siralamasina goére ¢alisir.

16-35 1 0= pompa ekleme en kisa ¢alisma zamanina sahip pompadan en uzun ¢alisma
sliresine sahip pompaya dogru bir sira izler

CALISMA SENARYO TABLOSU

Pompa ¢alisma frekansi 16-12 hizina ulastiktan sonra basing
PID feedback degeri < ( PID set degeri - Pompa ekleme basing toleransi(16-09)) seviyesini 16-10
pompa ekleme siiresi sonunda hala devam ettiriyorsa pompa ekleme kosulu saglanmistir.

Pompa ¢alisma frekansi 16-16 hizina 16-13 rampasi ile diistlikten sonra basing
PID feedback degeri > ( PID set degeri + Pompa azaltma basing toleransi(16-14)) seviyesini 16-15
pompa azaltma siresi sonunda hala devam ettiriyorsa pompa azaltma kosulu saglanmistir.

Pompa Ekleme (Pompa ekleme kosulu varsa)

Suriclye ¢calisma komutu verildiginde Pompa 1 inverter KMO ON, diger kontaktorler OFF
kontrolll ¢alisir.Diger pompalar ¢alismaz. durumundadir.
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1. pompa lzerine ekleme sarti gerceklestikten sonra,
Pompa 2 inverter kontrolli galisir.Pompa 1 sebeke
kontroli ¢alisir. Diger pompalar calismaz.

KM1 ve KM2 ON, diger kontaktorler OFF
durumundadir.

2. pompa Uzerine ekleme sarti gerceklestikten sonra,
Pompa 2 inverter kontrolll galisir.Pompa 1 ve Pompa 3
sebeke kontrolli galisir.

KM1,KM2,KM4 kontaktorleri ON, diger
kontaktorler OFF durumundadir.

3. pompa Uzerine ekleme sarti gerceklestikten sonra,
Pompa 1 ,Pompa 3 ve Pompa 4 sebeke kontrolli,Pompa 2
ise inverter kontrolll galigir.

KM1,KM2,KM4 ve KM5 kontaktorleri ON ,
di,ger kontaktorler OFF durumundadir.

NOT: 16-35 = 0 ayarlanir ise pompa ekleme sirasinda en az ¢alisma sliresine sahip pompa sisteme
eklenecektir.inverterden calisan pompa énce ardinda sebekeden ¢alisan pompalar devreye
girecektir.Yani ilk eklenecek pompa inverterden calisan pompalar ve ardindan sebekeden calisan
pompalar olur.Pompa 3 ve Pompa 4 calisma sireleri 16-36 ila 16-43 arasindaki ¢calisma stiresi

parametrelerinden kontrol edilebilir.

Pompa Azaltma (Pompa azaltma kosulu varsa)

Pompa azaltma islemi, inverter kontrolli calisan pompalar harig, 6nce en uzun calisma stiresine sahip

sebeke kontrolli pompayi devreden cikarir.

Pompa azaltma islemi 6ncesinde, Pompa 1 ,Pompa 3 ve
Pompa 4 sebeke kontrollli, Pompa 2 ise inverter kontrollQ
calisir.

KM1,KM2,KM4 ve KM5 kontaktorleri ON ,
di,ger kontaktorler OFF durumundadir.

1.pompa azaltma islemi sonrasinda,Pompa 2 inverter
kontrolll calisir.Pompa 3 ve Pompa 4 sebeke kontrollii
calisir . Pompa 1 durur.

KM2,KM4,KM5 kontaktorleri ON ,diger
kontaktorler OFF durumundadir.

2.pompa azaltma islemi sonrasinda,Pompa 3 ve Pompa 4
sebeke kontrolll ¢alisir.Pompa 1 ve Pompa 2 stop
durumundadir.

KM4 veKM5 kontaktorii ON, diger
kontaktorler OFF durumundadir.

3. pompa azaltma adiminda,Pompa 4 sebeke kontrolii
¢alisir.Pompa 1, Pompa 2 ve Pompa 3 stop durumundadir

KM4 kontaktorii ON, diger kontaktorler
OFF durumundadir.

4. pompa azaltma adimi sonrasinda tiim pompalar stop
durumundadir.

Tdm kontaktorler OFF durumundadir.
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The process of adding pump with 2 inverter pumps + 2 industrial frequency pumps

Daimi sebeke kontrolli pompa rotasyonu:

Hali hazirda calisan daimi sebeke kontrollii pompa 3 numarali pompa ise ¢evrim siresi(16-21)
doldugunda sistem 3 numarali pompayi durduracak ve 4 numarali pompayi ¢alistiracaktir.Cevrim siiresi
tekrar doldugunda bu sefer 4 numarali pompa duracak ve 3 numarali pompa calisacaktir.

16-35 =0 ayarlanir ise, pompa azaltma sirasinda 6énce en uzun ¢alisma siiresine sahip pompayi
durdurur ve en kisa ¢alisma sliresine sahip pompayi ¢alistirir.

inverter/Sebeke gecisli pompa rotasyonu:

Hali hazirda galisan inverter/sebeke gecisli pompa 2 numarali pompa ise;

(1)Sistem, 2 numarali pompanin inverter kontrol kontaktoriiniin baglantisini kesecek ve 2 numarali
pompay! durduracaktir.

(2)Kontaktor gecis bekleme siiresi(16-18) dolduktan sonra 1 numarali pompanin inverter kontrol
kontaktori kapanir.

(3)Kontaktor cekme sonrasi inverter ¢ikis verme gecikme siiresinden (16-19) sonra siriicii pompa 1’in
hizini kalkis rampasina gore 16-12’ye girilen frekans degerine ulastirir ve PID islemine devam eder.

Pompa X Arizalanirsa:

(1)inverter/sebeke gecisli pompa 2 numarali pompa ise ,M0 ve M2 terminalleri ON oldugunda pompa 1
ve pompa 3 hemen durur. Pompa 1 ve pompa 3 sisteme katilmaz.

(2)Pompa 1, pompa 3 ve pompa 4 duruyorsa,MO0 ve M2 terminalleri ON oldugunda sistemin su basinci
yetersiz ise sistem pompa eklemeye baslar. Pompa 1 ve pompa 3 sisteme katilmayacaktir.

11
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TUm pompalar arizalanirsa:

Sistemdeki tim pompalar galisiyorsa M4 terminali ON oldugunda ve siricu gikislarini kapatir.Sistemde
calisan tiim pompalar serbest durma yapacaktir.Ancak siricil kontrollli pompa ¢ikisindaki kontaktor
ON durumunda kalacaktir. Sistemde c¢alisan inverter ve sebeke kontrollii pompalar serbest durma
yapacaktir.

Tahliye Pompasi Calisma Senaryosu:

Tanktaki su seviyesi Ust limite ulagtiginda M5 terminali tetiklenir.Strlci A13-C2 role gikisini aktif eder
ve tahliye pompasinin sebeke frekansi ile galismasini saglar.Tanktaki su seviyesi alt limite ulastiginda
M5 terminal sinyali kesilmis olur ve HDI terminali tetiklenir .Stirici A13-C2 role cikisini pasif eder ve
tahliye pompasinin calismasini durdurur.

Uyku Pompasi Calisma Senaryosu:

Sistem su basinci yeterli ve sistemde sadece bir adet inverter kontrollii pompa galisiyorsa pompa
azaltma islemleri sonrasinda sistem uyku moduna girer.Uyku modunda sirici inverter kontrolli
mevcut ¢alisan pompayi durdurur fakat bu pompanin siirticti kontrol kontaktériini ON durumunda
tutar.Sdricih A12-C2 role cikisini aktif eder ve uyku pompasinin sebekeden calismasini saglar.

PID feedback degeri < ( PID set degeri + Pompa azaltma basing toleransi(16-14) oldugunda 16-24
parametresine girilen stire sonunda stirlici A12-C2 terminal ¢ikisini pasif eder. Siirticii uyku pompasini
durdurur ve inverter kontrolli pompayi 01-06 parametresindeki hizlanma rampasi ile 16-16
parametresine girilen frekansa ulastirir. Sistem uyku modundan cikar.

ORNEK 4:

SF3 + 6 adet inverter/Sebeke Degisken Kontrollii Pompa

Sistem, sabit basingli su kaynagi elde etmek icin 1 adet SF3 sirticu ile 6 adet inverter/sebeke kontrolli
pompa kullanilir.Hedef PID set degeri 08-03 parametresinden, PID feedback kaynagi ise 2-5
terminalinden alinir.

NOT:Bu uygulama icin EB308R (6 dijital ¢ikis) réle karti kullaniimahdir.
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Parametre Ayari:
PARAMETRE | DEGER ACIKLAMA
Calisma ve frekans komut kaynagi secimi.(ihtiyaciniza gére biilten sonundaki
00-16 X . .
Calisma ve frekans komut kaynaklarinin ayarlanmasi tablosunu inceleyiniz.)
02-00 4 2-5 terminali PID feedback kaynagi olarak segildi.
03-10 12 Pompa 1’in inverterden c¢alisma kontrol sinyali
SO1-SE(transistor gikis) terminali segildi (KMO kontaktérii igin)
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Pompa 1’nin sebekeden calisma kontrol sinyali A1-C1(role cikis) terminali

03-11 13 secildi (KM1 kontaktorii igin)
Pompa 2’nin inverterden ¢alisma kontrol sinyali SO2-SE(transistor gikis)
03-12 14 . - e
terminali secildi (KM2 kontaktorii igin)
Pompa 2'nin sebekeden calisma kontrol sinyali A2-C2(r6le ¢ikis) terminali
03-13 15 ot v e e
secildi (KM3 kontaktorii igin)
Pompa 3’ln inverterden calisma kontrol sinyali A10-C1(role ¢ikis) terminali
03-42 24 - e s
secildi (KM4 kontaktorii igin)
Pompa 3’lin sebekeden ¢alisma kontrol sinyali A11-C1(réle cikis) terminali
03-43 25 o v e s
secildi (KM5 kontaktorii igin)
Pompa 4’ln inverterden calisma kontrol sinyali A12-C2(role ¢ikis) terminali
03-44 26 . v e e
secildi (KM6 kontaktorii igin)
Pompa 4’lin sebekeden ¢alisma kontrol sinyali A13-C2(réle cikis) terminali
03-45 27 . v s s
secildi (KM7 kontaktorii igin)
Pompa 5’in inverterden ¢alisma kontrol sinyali A14-C3(role cikis) terminali
03-46 28 o v s s
secildi (KM8 kontaktorii igin)
Pompa 5’in sebekeden calisma kontrol sinyali A15-C3(r6le ¢ikis) terminali
03-47 29 o P
secildi (KM9 kontaktorii igin)
03-48 30 Pompa 6'nin inverterden calisma kontrol sinyali A16-C4(role cikis) terminali
secildi (KM10 kontaktorii icin)
Pompa 6'nin sebekeden calisma kontrol sinyali A17-C4(réle ¢ikis) terminali
03-49 31 . e
secildi (KM11 kontaktorii icin)
08-00 1 PID fonksiyonu aktif. PID set degeri referansi 08-03 ve feedback kaynagi 2-5
terminalidir.
08-03 50.0 PID set degeri %50 (Ornegin 0-16 bar basing transmitteri icin PID set
' degerimizi 8 bara set etmek istersek (8*100)/16=50)
16-00 1 Su kaynagi mod sec¢imi = Normal secildi.
16-01 1 Pompa 1 inverter/sebeke degisken kontrolli pompa olarak segildi.
16-02 1 Pompa 2 inverter/sebeke degisken kontrolli pompa olarak segildi.
16-03 1 Pompa 3 inverter/sebeke degisken kontrolli pompa olarak segildi.
16-04 1 Pompa 4 inverter/sebeke degisken kontrolli pompa olarak segildi.
16-05 1 Pompa 5 inverter/sebeke degisken kontrolli pompa olarak segildi.
16-06 1 Pompa 6 inverter/sebeke degisken kontrolli pompa olarak segcildi.
16-09 10.0 Pompa ekleme basing toleransi (%)
16-10 60 Pompa ekleme degerlendirme siiresi (sn)
16-12 50.00 Pompa galisma frekansi (Hz)
16-13 15.00 Pompa yavaslama zamani (sn)
16-14 10.0 Pompa azaltma basig toleransi (%)
16-15 60 Pompa azaltma degerlendirme siresi (sn)
16-16 20.00 Pompa azaltma ¢alisma frekansi (Hz)
16-17 10.00 Pompa azaltma sirasinda degisken frekans kontrolli pompanin hizlanma
zamani (sn)
16-21 24.0 Sebeke kontrollii pompa yoklama ¢evrim siiresi 24 saat secildi.) (saat)
16-22 1 PID uyku fonksiyonu aktif
1=pompa ekleme numara siralamasina goére calisir.
16-35 1 0= pompa ekleme en kisa galisma zamanina sahip pompadan en uzun

calisma siiresine sahip pompaya dogru bir sira izler
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Sadece | Pompa 1 ¢alisma siresi(dakika ve saniye)
16-36 .
okunabilir
16-37 Sadecg. Pompa 1 calisma siresi(saat)
okunabilir
Sadece | Pompa 2 ¢alisma siiresi(dakika ve saniye)
16-38 .
okunabilir
16-39 Sadec? Pompa 2 calisma sliresi(saat)
okunabilir
Sadece | Pompa 3 ¢alisma siiresi(dakika ve saniye)
16-40 .
okunabilir
16-41 Sadecse' Pompa 3 calisma sliresi(saat)
okunabilir
Sadece | Pompa 4 calisma siiresi(dakika ve saniye)
16-42 .
okunabilir
16-43 Sadecse' Pompa 4 calisma sliresi(saat)
okunabilir
Sadece | Pompa 5 calisma siiresi(dakika ve saniye)
16-44 .
okunabilir
16-45 Sadeccle. Pompa 5 calisma sliresi(saat)
okunabilir
Sadece | Pompa 6 calisma siiresi(dakika ve saniye)
16-46 .
okunabilir
16-47 Sadec.e. Pompa 6 calisma sliresi(saat)
okunabilir
0 =Fonksiyon yok
16-50 0 1~7=X pompasi ¢calisma stiresini sifirla
8 =Tim pompalarin ¢alisma siresini sifirla

Pompa ekleme kosulu:

Calisma komutu verildiginde siriici ana pompay! PID sabit basing kontrollii olarak ¢alistirir. Strici ¢ikis
frekansi (16-12) = 50.00 Hz’e ulastiktan sonra PID feedback degeri hedeflenen PID set degerinin (16-09)
= %10 toleransina (16-10) = 60sn siire igerisinde ulasamamis ise pompa ekleme kosulu saglanir ve
pompa ekleme islemi yapilir.

Pompa ekleme siralamasi:

16-35=1 ise calisma komutu verildiginde pompa 1 inverter kontrollii calismaya baslar. ilk turdaki pompa
ekleme sirasi pompa 2 >pompa 3 2>pompa 4->pompa 5>pompa 6 . Pompa 6 sisteme eklendikten
sonra pompa 1 ile pompa 5 arasindaki pompalar sebekeden calismaktadir. Pompa 6 inverterden
calismaktadir.

16-35=0 ayarlanir ise pompa ekleme sirasinda en az ¢alisma stiresine sahip pompa sisteme
eklenecektir. Pompa 1~6 ¢alisma siresi 16-36 ~ 16-43 parametrelerinden kontrol edilebilir.
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Pompa azaltma kosulu:

PID feedback degeri pompa azaltma degerlendirme siiresince (16-15) PID set degerinin %10 toleransina
esit veya daha bliylkse ve inverter cikis frekansi 16-16= 20 Hz'ye esitse pompa azaltma kosulu
saglanmistir.

Pompa azaltma siralamasi:

Pompa ekleme sirasi yukarida anlatildigi gibidir. Pompa azaltma siralamasinda ise dncelikle en uzun
¢alisma siiresine sahip pompa durdurulur. Yukarida anlatilan pompa galismasina gére pompa azaltma
sirasi pompa 1->pompa 2> pompa 3> pompa 4> pompa 5 seklindedir. Pompa azaltma isleminden
sonra 6 numarali pompa inverterden calisir diger pompalar durmaktadir.

Hz

;
AN
=

- 4 RSy SN VA S - E
16-11 CP.1011) 1:-/
Current output frequency | ——— :__ g h N _
| | -i_‘;//.a’
16-12 (P. 1012) }---— e I A ///J} —————
| | Ly Z /
| I 7 H %
| i
| I = H
| 3 )
Ok | ! f/ 12 Time

Inverter pump 1 Inverter control Industrial frequency control

Inverter pump 2 OFF Inverter control

N

The process of adding inverter pump

Eechachk pressure & Follow Decabaration time
150 high and starts sel by 16-17 (P.1017)
H/ Io coceleraie

Current output frequency

16-12 (P.1012)
16-16 (P.1016)

OHz - lime

pump 1 ON

—
|
I
|
|
]

4
|
I
|
I

_|
I
I
I
|
I
|
I
|
I
|
1

pump2  ON

The process of pump reduction

16



27.02.2023

CALISMA SENARYO TABLOSU

Pompa galisma frekansi 16-12 hizina ulastiktan sonra basing
PID feedback degeri < (PID set degeri - Pompa ekleme basing toleransi(16-09)) seviyesini 16-10 pompa
ekleme siresi sonunda hala devam ettiriyorsa, pompa ekleme kosulu saglanmistir.

Pompa calisma frekansi 16-16 hizina 16-13 rampasi ile distiikten sonra basing
PID feedback degeri > (PID set degeri + Pompa azaltma basing toleransi(16-14)) seviyesini 16-15
pompa azaltma siresi sonunda hala devam ettiriyorsa, pompa azaltma kosulu saglanmistir.

Pompa Ekleme (Pompa ekleme kosulu varsa)

Pompa ekleme 6ncesinde,Pompa bir inverter
¢ikisindan galisir. Diger pompalar
calismamaktadir.

KMO ON, KM1~KM11 OFF.

1.pompa lzerine ekleme sarti gergeklestikten
sonra,Pompa 2 inverter gikisindan; Pompa 1 ise
sebekeden calisir.Diger pompalar
calismamaktadir.

KM1, KM2 ON, diger kontaktorler OFF

2.pompa lizerine ekleme sarti gerceklestikten
sonra,Pompa 3 inverter ¢ikisindan; Pompa 1 ve
Pompa 2 sebekeden calismaktadir.Diger
pompalar calismamaktadir.

KM1, KM3, KM4 ON, diger kontaaktorler @FF.

3.pompa lzerine ekleme sarti gerceklestikten
sonra,Pompa 4 inverter ¢ikisindan ;Pompa 1,
Pompa 2 ve Pompa 3 sebekeden
calismaktadir.Diger pompalar calismamaktadir.

KM1,KM3,KM5, KM6 ON, diger kontaktorler OFF

4.pompa Uzerine ekleme sarti gerceklestikten
sonra,Pompa 5 inverter ¢ikisindan; Pompa 1,
Pompa 2, Pompa 3 ve Pompa 4 sebekeden
¢alismaktadir.Diger pompalar ¢alismamaktadir.

KM1. KM3. KMS5.,
kontaktorler OFF

KM7,. KMS8 ON, Diger

5.pompa lzerine ekleme sarti gergeklestikten
sonra,Pompa 6 inverter gikisindan; Pompa 1,
Pompa 2, Pompa 3, Pompa 4 ve Pompa 5
sebekeden calismaktadir.TUm pompalar
¢alismaktadir.

KM1, KM3, KM5, KM7, KM9, KM10 ON, &
diger kontaktorler OFF

Pompa Azaltma (Pompa azaltma kosulu va

rsa)

Pompa azaltma oncesinde,Pompa 6 inverter
¢ikisindan; Pompa 1, Pompa 2, Pompa 3,
Pompa 4 ve Pompa 5 sebekeden
calismaktadir.Tim pompalar ¢alismaktadir.

KM1, KM3, KM5, KM7, KM9, KM10 ON, &
diger kontaktorler OFF

1.pompa azaltmada,Pompa 6 inverter ¢ikisindan;
Pompa 2,Pompa 3 ,Pompa 4, Pompa 5
sebekeden calisir.Pompa 1 durur.

KM3. KM5., KM7.
kontaktorler OFF

KM9. KM10ON, diger

2.pompa azaltmada,Pompa 6 inverter ¢ikisindan;
Pompa 3 ,Pompa 4, Pompa 5 sebekeden

calisir.Pompa 1 ve Pompa 2 STOP durumundadir.

KM5, KM7, KM9, KM10 ON, diger
kontaktorler OFF
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3.pompa azaltmada,Pompa 6 inverter ¢ikisindan;
Pompa 4 ve Pompa 5 sebekeden calisir.Pompa 1,

Pompa 2 ve Pompa 3 STOP durumundadir. KM7, KM9, KM10 ON, diger kontaktorler OFF

4.pompa azaltmada,Pompa 6 inverter cikisindan ; KM9. KM10ON, diger kontaktérler OFF
Pompa 5 sebekeden calisir.Pompa 1, Pompa 2

,Pompa 3 ve Pompa 4 STOP durumundadir.
5.pompa azaltmada,Pompa 6 inverter cikisindan | kn10 ON,  diger kontaktérler OFF
calisir.Pompa 1, Pompa 2 ,Pompa 3 ve Pompa 5
STOP durumundadir.

Not:Bu calismada 16-35: parametresi “0” olarak ayarlanirsa ilk turdan sonra tekrar pompa ekleme
kosulu olusursa Surici sistemdeki en az calisma sliresine sahip pompayi devreye sokar ve pompa
ekleme sirasina bu sekilde devam eder.Bu sayede pompa calisma siireleri yakin degerlerde
tutulabilmektedir.(Es Yaslandirma)

Coklu Pompa Manuel Mod ile Test Parametre Tablosu

Bu modda siricl Gzerindeki dijital giris terminalleri tetiklenilerek sistemdeki motorlarin, dénme
yonlerinin sebekeden ve inverterden calisirken ayni olup olmadigi kontrol edilmelidir.

NOT:Manuel mod sadece sebeke\inverter gegisli pompalar icindir.

00-16 2 Frekans komutu=analog giris , Calisma komutu=Harici Terminal
16-00 2 Manuel soft start Modu

16-08 50.00 | Manuel soft start gegis frekansi(Hz)

03-03 72 MO terminali Pompa 1 manuel soft start

03-04 73 M1 terminali Pompa 2 manuel soft start

03-05 74 M2 terminali Pompa 3 manuel soft start

03-06 75 M3 terminali Pompa 4 manuel soft start

03-07 76 M4 terminali Pompa 5 manuel soft start

03-08 77 M5 terminali Pompa 6 manuel soft start

03-09 78 HDI terminali Pompa 7 manuel soft start

Coklu Pompa Manuel Mod Ornek Calisma

Bu drnekte siricl ¢calisma komutu harici olarak verildigi icin 00-16 parametresi 2 olarak ayarlanmistir.
Suricl Gzerindeki SD ve STF pinleri koprilenir(Calisma komutu=Harici terminal).Bu modda MO
terminali tetiklendiginde pompa 1 inverterden calismaya baslar.inverter cikis frekansini 16-08=50Hz’ye
ulastirdiktan sonra pompa 1’e ait sebeke kontaktori ¢ceker ve pompa 1 sebekeden galismaya baslar.Bu
calisma esnasinda motorlarin inverterden ¢alisma ve sebekeden ¢alisma yonlerinin ayni olup olmadigi
kontrol edilir.

Motor donme yonleri ve ve kontaktor gecisleri kontrol edilip dogrulandiktan sonra ¢coklu pompa
calisma moduna geri donmek i¢in 16-00 tekrar “1” set edilir.
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SHIHLIN AC MOTOR SURUCUSU CALISMA ve FREKANS KOMUT KAYNAKLARININ AYARLANMASI

Kontrol

00-16 Frekans Komutu alisma Komutu Aciklama
Modlari Galis ¢
Dahili PU, JOG ve OPND modlari arasinda
PU Potansiyometre Dahili Keypad gegis yapilabilir.
OPND Modunda ¢oklu hiz inputlari ve
0 JOG 01-13 Parametresi Dahili Keypad Harici Jog girisi ile calisma frekansi
degistirilebilir.
OPND Ana|0g G|r|§ Harici Terminal Surucu ilk Enerjilenmesinde OPND
Calisma modu gegerlidir.
PU ve JOGmodlari arasinda gegis
D3hili o yapilabilir.
PU . Dahili Keypad
Potansiyometre ALl
PU Modunda Frekans yanlizca Dahili
1 potansiyometre ile belirlenir Harici
input ya da JOG tetiklemesi ¢alisma
frekansini etkilemez.
JOG 01-13 Parametresi Dahili Keypad
Suruct ilk enerjilenmesinde PU Modu
gecerlidir.
OPND Modunda ¢oklu hiz inputlari ve
2 OPND Analog Giris Harici Terminal Harici Jog girisi ile calisma frekansi
degistirilebilir.
CU Modunda Frekans yanlizca
Haberlesme Uzerinden belirlenir. Harici
3 CuU Haberlesme Haberlesme input ya da JOG tetiklemesi ¢alisma
frekansini etkilemez.
H1 Modunda Frekans yanlizca Dahili
Dahili .. . potansiyometre ile belirlenir Harici
4 H1 Potansiyometre Harici Terminal input ya da JOG tetiklemesi calisma
frekansini etkilemez.
.. AL 1e H2 Modunda ¢oklu hiz inputlariile
5 H2 Analog Giris Dahili Keypad calisma frekansi degistirilebilir.
H3 Modunda ¢oklu hiz inputlari ve
6 H3 Haberlesme Harici Terminal Harici Jog girisi ile ¢calisma frekansi
3 degistirilebilir.
. H4 Modunda ¢oklu hiz inputlari ile
7 H4 Analog Girig Haberlesme ¢alisma frekansi degistirilebilir.
H5 Modunda goklu hiz inputlari ve
3 HS Dahili Harici Terminal Harici Jog girisi ile calisma frekansi

Potansiyometre

degistirilebilir.
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Su Kaynagi Parametre Grubu

16-35 ~ 16-50 arasi parametreler SF3 1.04 firmware ve (izeri cihazlarda mevcuttur.
Surici versiyonu (riin etiketi Gizerinden veya 00-01 parametresine bakilarak kontrol edilebilir.

Parameter | Parameter , Reference
Parameter name Setting range Default
group number page
0 : invalid
16-00 P.1000 Water supply mode selection 1 : Ordinary water supply mode 0 267
2 : Manual soft start mode
0 : Invalid pump
1 : Variable frequency pump
16-01 P.1001 Pump 1 type selection 2 : Pump power frequency 0 267
3 : Dormant pump
4 : Sewage pump
16-02 P.1002 Pump 2 type selection Same as 16-01(P.1001) 0 267
16-03 P.1003 Pump 3 type selection Same as 16-01(P.1001) 0 267
16-04 P.1004 Pump 4 type selection Same as 16-01(P.1001) 0 267
16-05 P.1005 Pump 5 type selection Same as 16-01(P.1001) 0 267
16-06 P.1006 Pump & type selection Same as 16-01(P.1001) a 267
16-07 P.1007 Pump 7 type selection Same as 16-01(P.1001) 0 267
16-08 P.1008 Manual soft start switching frequency 0~120.00Hz 50.00Hz 267
16-09 P.1009 Add pump pressure tolerance 0.0~100.0% 10.0% 267
16-10 P.1010 Add pump to judge time 0~3600s 60s 267
Add frequency conversion pump
16-11 P.1011 0~120.00Hz 50.00Hz 267
switching frequency
16-12 P.1012 Pump running frequency 0~120.00Hz 50.00Hz 267
Processing frequency pump frequenc
16-13 P.1013 ) gied P |:| q Y 0~360.00s/0~3600.0s 10.00s 267
conversion pump deceleration time
16-14 P.1014 Reduce pump pressure tolerance 0.0~100.0% 10.0% 268
16-15 P.1015 Reduce pump judgment time 0~3600s 60s 268
16-16 P.1016 Reduce pump operating frequency 0~120.00Hz 20.00Hz 268
Acceleration time of variable frequency
16-17 P.1017 ] 0~360.00s/0~3600.03 10.00s 268
pump when reducing pump
16-18 P.1018 Contactor pull delay 0.1~10.0s 1.0s 268
16-19 P.1019 Closing delay of contactor 0.1~10.0s 1.0s 268
16-20 P.1020 Wariable frequency pump wheel cycle 0.0~8000.0h 0.0h 268
16-21 P.1021 Power frequency pump wheel cycle 0.0~8000.0h 0.0h 268
0 : Hibernation invalid, inverter
Water supply PID hibernation function
16-22 P.1022 running PID 0 268
selection
1 : Hibernate
Water dormancy wake up pressure
16-23 P.1023 0.0~100.0% 10.0% 268
tolerance
16-24 P.1024 Water wake duration 0= 3600s 60s 268
Dormancy pump dormant period stop
16-25 P.1025 0~3600s 500s 268
judge time
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Parameter |Parameter . Reference
Parameter name Setting range Default
group number page
Hydraulic overpressure protection
16-26 P.1026 0~200.0% 150.0% 269
collimation
16-27 P.1027 Hydraulic overpressure judgment time 0~3600s 500s 269
Hydraulic under pressure protection
16-28 P.1028 0~100.0% 0.0% 269
collimation
16-29 P.1029 Hydraulic under pressure judgment time | 0~3600s 500s 269
O:according to the shortest time
16-35 P.1050 Preferred choice for adding pumps 1:According to the numbered 1 269
sequential
Pump 1 running time( in minutes and
16-36 P.1051 Read only Read only 269
seconds)
16-37 P.1052 Pump 1 running time (in hours) Read only Read only 269
Pump 2 running time{ in minutes and
16-38 P.1053 Read only Read only 269
seconds)
16-39 P.1054 Pump 2 running time (in hours) Read only Read only 269
Pump 3 running time( in minutes and
16-40 P.1055 Read only Read only 269
seconds)
16-41 P.1056 Pump 3 running time (in hours) Read only Read only 269
Pump 4 running time{ in minutes and
16-42 P.1067 Read only Read only 289
seconds)
16-43 P.1058 Pump 4 running time (in hours) Read only Read only 269
Pump 5 running time( in minutes and
16-44 P.1059 Read only Read only 269
seconds)
16-45 P.1060 Pump 5 running time (in hours) Read only Read only 269
Pump 6 running time{ in minutes and
16-46 P.1061 Read only Read only 269
seconds)
16-47 P.1062 Pump 6 running time (in hours) Read only Read only 269
Pump 7 running time{ in minutes and
16-48 P.1063 Read only Read only 269
seconds)
16-49 P.1064 Pump 7 running time (in hours) Read only Read only 269
0:Mo function
16-50 P.1065 | Clear pump running time 1~7:Clear pump X running time 0 269
8:Clear all pumps running time
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Su Kaynagi Uygulamalari icin Dijital Girig ve Cikis Fonksiyon Tablosu
| | PARAMETRE | PARAMETREADI [  AYARARAUGI |
72: Pompa 1 manuel soft start

73: Pompa 2 manuel soft start

74: Pompa 3 manuel soft start

75: Pompa 4 manuel soft start

76: Pompa 5 manuel soft start

77: Pompa 6 manuel soft start

78: Pompa 7 manuel soft start

79: Pompa 1 ariza

STF terminali 80: Pompa 2 ariza

03-00 fonksiyon segimi 81: Pompa 3 ariza

82: Pompa 4 ariza

83: Pompa 5 ariza

84: Pompa 6 ariza

85: Pompa 7 ariza

86: Tim pompalar ariza

90: Kuyu su seviyesinin st limiti

91: Kuyu su seviyesinin alt limiti

99999: Terminal fonksiyonu ilave se¢imi yok

o
L STR terminali
4 _ .
U 03-01 fonksiyon secimi 03-00 ile ayn
o
O) RES terminali P
- 03-02 fonksiyon secimi 03-00 ile ayn
|<_E
= MO terminali 03-00 ile avni
5 03-03 fonksiyon se¢imi Y
M1 terminali .
03-04 fonksiyon se¢imi 03-00 ile ayni
M2 terminali .
03-05 fonksiyon sec¢imi 03-00 ile ayni
M3 terminali .
03-06 fonksiyon sec¢imi 03-00 ile ayni
M4 terminali .
03-07 fonksiyon secimi 03-00 ile ayn
M5 terminali .
03-08 fonksiyon segimi 03-00 ile ayn
HDI terminali .
03-09 fonksiyon segimi 03-00ile ayni
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12: Pompa 1’in inverterden ¢alisma kontrol
sinyali

13: Pompa 1’'in sebekeden calisma kontrol sinyali

14: Pompa 2’nin inverterden galisma kontrol
sinyali

15: Pompa 2’nin sebekeden ¢alisma kontrol
sinyali

24: Pompa 3’Un inverterden galisma kontrol
sinyali

25: Pompa 3’ln sebekeden calisma kontrol sinyali

26: Pompa 4’ln inverterden calisma kontrol
sinyali

27: Pompa 4’ln sebekeden galisma kontrol sinyali

28: Pompa 5’in inverterden ¢alisma kontrol sinyali

29: Pompa 5’in sebekeden calisma kontrol sinyali

SOL-SE terminali 39: Pgmpa 6’nin inverterden calisma kontrol
03-10 sinyali

fonksiyon segimi
y ¢ 31: Pompa 6’nin sebekeden calisma kontrol

sinyali

32: Pompa 7’nin inverterden calisma kontrol
sinyali

33: Pompa 7’nin sebekeden calisma kontrol
sinyali

34:Uyku fonksiyonu calisma gostergesi

35:Hidrolik asiri basing gostergesi

36:Su basinci hedef basincin altinda gostergesi

Dijital Cikislar

39:Uyku pompasi sebekeden galisma kontrol
sinyali (16-01 ~ 16-07 uyku pompasi
ayarlandiginda bu fonksiyon gecersizdir.)

40:Tahliye pompasi sebekeden galisma kontrol
sinyali(16-01 ~ 16-07 uyku pompasi
ayarlandiginda bu fonksiyon gecersizdir.)

41:PID feedback sinyali koptu alarmi

0311 | AL-BL-Clterminali 03-10 ile ayni
fonksiyon segimi

03-12 | >0%SEterminali 03-10 ile ayni
fonksiyon segimi

0313 | A2-B2-C2terminali 03-10 ile ayni
fonksiyon segimi

03-ap | AL0-Clterminali 03-10 ile ayni
fonksiyon segimi

03-43 | All-Clterminali 03-10 ile ayni
fonksiyon segimi

03-44 A12—(‘j2 termn.wal.l 03-10 ile ayni
fonksiyon segimi

03-45 | A13-C2terminali 03-10 ile ayni
fonksiyon segimi

23



27.02.2023

0346 | AL4-C3terminali 03-10 ile ayni
fonksiyon segimi

0347 | A1SC3terminali 03-10 ile ayni
fonksiyon segimi

03-48 | AL6-CAterminali 03-10 ile ayni
fonksiyon segimi

03-49 | AL7-CAterminali 03-10 ile ayni
fonksiyon segimi

24




27.02.2023

SF3 SURUCU PID KULLANIMI iLE iLGiLI UYGULAMA NOTLARI BAZI YARARLI LINKLER

PID set degeri ve geribesleme degerinin bar olarak girilmesi ve gésterimi

PID modda calisirken 4-20mA geribesleme sinyali koptugunda alarm verilmesi aktivasyonu

PID set degerinin dijital inputlardan secenekli olarak degistirmesi

SF3 siirict EN user manuel

SF3 sirict TR parametre ve kurulum kilavuzu

SF3 sirict Tanitimi ve egitim videolari

PU301C LCD keypad’da 3-satir ekran secilmesi ve monitor verileri secimi:

Keypad lizerindeki FUNC(function) tusuna basin. MONITOR yazan kismi secin READ tusuna basin.Asag!
veya yukari yon tuslari ile “Ug satir” yazisini secin ve WRITE tusuna basin.

Lk voltaj (W)

: Terminal (+F) ve (-/M) aras) AC Sordci voltajilyv)

D AC Sirdcd sicaklik yiikselme toplam aram (%)

: Sabit basing sisteminda hedef basino (%)

: Sabit basing sisteminda geri baslame basinc) (%)

: zalisma frakansi (Hz)

| | || |3

: Elektronik tarmik toplam aram (%)

=)

: 2-5 gins tarminallerinin tamsil sinyal degean V)

8: 4-5 giris terminallerinin (mAY) tamsili sinyal degeari (maA)

B Cakes glcd (KW).

10: Rezerve

11: lleri ve Geri dénme sinyali. 1 iler yinde 2 ger yonda dondigind 0 durma
durumunu belirtir.

12: NTC sicakhgn (°C)

13: Motor Elekironik termik toplam aram (Sa)

Coklu-fonksiyan 14: Rezerve

P. 181 15: HOI terminali giris frakansi. (kHz)

displa
Ry 16: Gergak zamanl sanm ¢ap degean. (mm})

17: Gergak zamanl hat hizi. (midk)

18: SOrdcd ¢ikes torku (%) (Sadece 00-21 [P. 300) veya 00-22 (P. 370) dagari 3 ~
& ayarh oldugu zaman gagerli)

158: Dijital giris terminal dwrumu

20: Diptal gias termimal durumu

21 Aktif calsan asyic) frakansi

22- 3-5 ging terminallerinin (mAfy) temsili sinyal degern (ma)

23: Senkron motorun rotor kutup pozisyonu (00-21 (P. 300) = 5 aktif adildiginde
enkodearin motor rotor manyetik kutup pozisyonunu gosterir)

24 : Mevcut hedef frakansi

25 : PTC yilzde girisi

26 : Sabit basing sisteminin hadef basing ve gern beslemesi

27T : Motor hizi

28 : Giig (Power) faktari

29 : Kullamlan Gig (Power) KWH
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SF3 SURUCU TERMINAL DETAYLARI

@ Main circuit terminals

3y Contral circuit terminals r= -"';.ﬁ'}é_‘ T, © B Thauz
NFBMCCE MG = W
Threa phase AG |I_ AC
povwar supply ﬂ—"— raactor
_O""_'_'_h—"— B ok 1
Kak cheull
= [T R T
\Control input signals g
o
! o iy i
: o 11 Runforward 1 [ S .
! I | Runreverse 1 1 i ey 0P il Relay output
! o O—i—t —+ H ! !
i — 1 Alarm clear I i 1 i
i O Mutispeed 1 11 - i (< H
1 s Jin-sp i WDCI0W i
o C | L L 'l
i 5o 1 | Mutspeed2 | | ' VACZIOV
1
i — ' ' Mul-speed3 ! ! H H
| O O Multispesdd ! ! ' !
T Wulboneets ] : =
i J— L1 Multi-speed 5§ 7 i I
H 2 O Mullspesd B 1 ] H
! T Sigh speed pulse Input | L J
_ speed pulse Inpu
H G o—it Ll i £ = :_ f @ tulti-function nutpui—:
' il i ' o =0 = :
e L L T T |{ “ ‘ 1
i ' ] Ik i
i e i
________________________ i @ 1
IF.nalog slgnal Input / output : _l-:—‘ s02 - :
_______ i 1
KCY 2V and above X h |{ £ SEI Ly JT—DD12~24*J !
['jm 1 o1V — L * i
- lazomao-tov oy |4 M| T ______________
i
, W
14-20mAD-100

&
—_— 3 RJ-45 Ccm?ectlm
ﬂ- 3 for communicafion
i3

1,2.3 6:Relain  Gommunicatian g

I
1
! - 4:DB- |
Analog meter " . B 6.0+ i
(e 0710V, 1 | Ti+EY !
0" 20mt) il R I SGND_ 3
I =

Mote: 1. RFI filter Settings, please refer to section 3.7.4.
2. The brake resistor wiring between +/P and PR is for Frame A, B and C only. For connecting the brake unit for
frame D, E, F, G and H between +/P and -/N, please refer to the Section 3.7.1 for details.
3. The DC reactor between +/P and P1 is optional. Please short +/F and P1 when AC reactor is not used.
4. When adding DC reactors, please remove the short circuit piece between P1 and +/ .Please refer to section
3.6.4 for the reactor type.
5. Please refer to section 5.3.9 for HDO wiring.
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EB308R 6adet DO role cikis karti terminal detaylari:

» EB308R
O o
(o0
(o0 8
(o0 o
o0
Q
(o0 o
et O
O O
Terminal Terminal
Instruction and functional description Terminal specification
form name
A10,C1
Al11,C1
2812 C2 Maximum voltage: 30VDC or 260VAC
213 C2 8  multif . I ) Maximum current:
Retay cutput ' grgups of multi-function relay output; Resistor load 5A NO
Al4, C3 A-C is normal open contact Inductance load 24 NO
A15,C3 (cosd=0.4)
Al16,C4
A17, C4
# Order code
MNO. Type Product name Order code
1 EB308R EB308R expansion card SMKEB308R
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inverter/Sebeke Gegisli Pompa igin Elektriksel Baglanti Notu:

Sekilde goriilecegi tizere her iki kontaktér icin aktivasyon bobinleri EMNIYET amagh NC (normalde)
kapali kontaklar tGzerinden gegirilmistir.

DC bobinli kontaktér kullansaniz dahi aktivasyon bobinleri yine EMNIYET amacli NC (normalde) kapali
kontaklar Gizerinden gegirilmelidir.

Elektrik baglantilarinizda 6zellikle bu konuya dikkat ediniz!

LN

32)
LL
/p

Contactor

Contactor
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