Uriin Tanitimi / Uygulama Alani
* emme basinci kontrolorii ve/veya yliksek basing kontrol6ri
- standard kompresor
- CRIl kontrol kademeli kompresér
- kondensasyon yUlksek basing kontroll icin konfiglre edilebilir
» 8 adete kadar emme basinci kademesi veya yiksek basing kademesi
kullanilabilir
« tek olarak veya bir ag icinde kullanilabilir
* 64 adete kadar evaporator kontroldriine dogrudan baglanabilir, enerii
tasarrufu icin bilgi aligverisi yapabilir
* 4 sensor girigi, 2 basing transmiteri girisi, 4 dijital giris, 5 role ¢ikisi
(2x Ral, 3x SSR), analog ¢ikis
BMR 3002 genigletme modiili ile 4 SSR-role gikisi ile daha genisletilebilir
tek kademe ve ¢ok kademeli yiiklemeler icin uygundur
yuk siniri, emme basinci optimizasyonu, otomatik kademe siralama
degisim frekansi optimizasyonu icin sabit veya otomatik adaptasyonlu
gecikme suresi
makine geri bildirimlerinin ve sistem hatalarinin toplanmasi
P/PI kontroll i¢in analog ¢ikis
girisler ve cikislar ayarlanabilir
tim makinelerin manuel galistirilabilmesi
dahili saat ile gece moduna gegis
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ELEKTRONISCHE REGELUNGEN GMBH

Kullanim Talimatlari 5311437-03/01TR
Sahne regiilatori

MSR eco 3140

from Software Vers. 2.00

eski striimlu yazilimlara sahip kontrol6rlerde bazi
fonksiyonlar bulunmayabilir!

Kullanim / Kullanim Elemanlari

degeri

anip sénen
yikselt - yane

LED = alarm

degeri
algalt

S 5

ELRE

dijital girislerin, réle cikiglarinin ve veriiletiminin glincel durumu mevcutdegerler
listesinde L98 ve L99'da gorilebilir

N programlama tusu
gériintiilenen mevcut deger aktif

Ayarlarin tima 3 tus Uzerinden yapilir. Tim parametreler kirmizi 7 seg-
ment ekraninda goruntllenir. Sag taraftaki 4 kirmizi sembol belirli denetim
fonksiyonlarina isaret eder.

Role durumlari harig. Onlarinki mevcut degerler listesinde gorildr.

ELREHA

E
o200,

L ENCYC (D :,5-'74’\ Qv ese o

Programlama

MSR eco'nun tim parametreleri listelere dagitiimistir. Normal isletimde veya
3 dakika boyunca higbir tusa basiimadiginda MSR eco asagidaki bilgileri
gorintler:

1. oncelik: guncel hatalar (yanip sénme)
2. oncelik: isletim durumlari (6rnek: ,KAPALI)
3. oncelik: segilen standard ekran

Parametrelerin Segimi ve Degistirilmesi

tus eylem

P (> 2 saniye)..liste ismi goruntilenir

.. istenilen listeyi se¢

....listeye gir

....parametre se¢

...parametreyi a¢ (gerekirse erisim kodunu gir)

degeri degistir

tus basil tutuldugunda degerlerin degismesi hizlanir
P oo degeri onayla

P (> 2 saniye)..liste ismi tekrar gorinttleniyor

Erigsim Korumasi

Degisken olan tiim parametreler / set degerleri kullanici koduyla korunur. Bu
kodlar 3 gruba veyaseviyeye ayrilir. Bir parametreyi degistirmekigin parametre
listesinde belirlenmis olan kod gerekir. Boyle bir parametreyi degistirmek igin
,P* tusuna basildiginda, asagidaki ekran karsiniza cikar:

E B B Kontroldr sizden kodu girmenizi bekler.

Bu 3 kod sunlardir:

- OEM-Code (oem): ay + saat + 20
- teknisyen kodu (tec): 88

- Musteri kodu (---): kodsuz

OEM-Code ile kontrolériin tim parametreleri degistirilebilir. Teknisyen kodu
ile tum teknisyen kodu parametreleri ve musteri kodu parametreleri, kodsuz
ise sadece musteri kodu parametreleri degistirilebilir.

3 dakika boyunca herhangi bir tusa basiimadigi takdirde kodun tekrar
girilmesi gerekir.

Parametre Listeleri

)
& | P [>2sec listedeki birinc

— parametreler:

( ) ( ) mevcut
I:> P I:> LB : degerler

\ J \ J listesi

( ) ( \ setdegeri

o istesi

= | P | rli | S

b o \ J basinci

( ) ( = ) Isettde;geri
= | P || db i | e

N’ \————— basing

( \ { "-' 3\ mod
E> § P ) E> F’ | listesi

f ) ( ™ ] adres
I:> { P ) E> HL’ t | listesi

4 3\ 4 '-‘ ) tayin
I:> { P ) E> hL! l | listesi

Lutfen 10. sayfadaki guvenlik
talimatlarini dikkate alin!

Dikkat!
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MSR eco 4 veya 8 kademeye kadar kompresor kontrolli yapabilen bir kontrolérdlr. Ayni zamanda ag lizerinde bu-
lunan 64 adete kadar evaporatdr kontrolori ile iletisime gegip eneriji tasarrufu yaptiran bir merkezi tinitedir. MSR eco

SMZ-5140 veya Web-Gateway (bknz. 6rmek) gibi front endlere de baglanabilir. Bu
her an mumkdn kilinir.

MSR eco
Sisteme Genel
Bakis

sayede iletisim ve uzaktan kontrol

merkezi (+4
sistem kademe)
(4 kademeli)

2x basing transmiteri
4 1s1 sensorl

V4

\ £

BMR 3002

RS-485 (Line)

CeUONICNOOOOT

MSR eco 3140

kontrolori | [kontrolérii | |kontroldr

herhangi bir alici:
ornegin teknik servis

2
;g_ Email
5 seklinde
Analog i hata
i mesajl
Modem } J

RS-485

evaporator
kontrolorti

evaporator
kontrolért

evaporator
kontroloru

evaporator
kontrolort

evaporator
kontroléru

evaporator
kontrolort

64 adede kadar RS-485 ile
birbirine bagl evaporatér
kontrolori

ag ornekleri

alternatif:
Web-Gateway

SMZ 5140

'CV-Scheduler’ ile lokal
veri yonetimi

Browser / Browser
Internet Explorer,
Firefox, v.b.

N/

-
©
c
=
<
2
£

Email seklinde
hata mesaji

Teknik Bilgiler

....230V 50-60Hz, max. 9 VA (sadece kontrolor)
.......................................................... 0...+50°C
... 85% bagil nem, yogunlasmayan
....................................................... 4x sicaklik sensort, TF 201 (PTC)
veya TF 501 (Pt 1000), veya musteriye 6zel sensorler

2x basing transmiteri 4-20mA DC (6lgeklenebilir), Ri = 100 Ohm
Sensorlerin 6lgim aralgi TF 501 (Pt1000) -100°C...+100°C

besleme gerilimi.
ortam sicakligi
maks. hava nem orani..
girigler

TF 201 (PTC 25C‘de 2kOhm) .. -50°C...100°C
SOT -40°C...+25°C
S02...iii -560°C...+50°C

sensor uglarinin ve kablolarin sicaklik araligi denetlenmelidir!

Dikkat!
hassasiyet.........ccccooeiiiiinininrees -35 ...4#25°C aralidi igerisinde +0.5 K
gevre sicakhidi 10...30°C derece araliginda iken
dijital GIFSIEN ... 4x 230V, max 3mA
asin gerilim kategorisi Il, kirenme derecesi 2
FOlE GIKISIAN ... 1x SPDT, 1x SPST, izole

8A cos phi = 1/250VAC
asirn gerilim kategorisi lll, kilenme derecesi 2SSR-Output (e.g. for

3x Solid-State-Rdle (SSR)
max 0.5A/230 VAC

asiri gerilim kategorisi lll, kilenme derecesi 2

transmitter besleme 22V DC +10%, 40 mA max.
ANAIOG GIKIS ..o 0..10 V or 4 ... 20mA (segilebilir)
0..10 V DC, max. glg tip. 1mA

4...20 mA, max. paralel direng 500 ohms

parametre listelerine bakiniz

SSR-¢ikigl (6rnegin EEx-Value igin

VI @rAYUZU ....eeeeeiieeeeeec ettt snenens 3x RS 485
VeI dePOIAMA ...t sinirsiz
gercek zaman saati........ccocevereieicineneeeee otomatik yaz/kis degisimi,

sebeke gerilimine bagl olmadan 10 gln calisir
plastik kasa ve ray montajli (DIN EN 50022)
folyo klavye vida uglar 2,5 mm?

Ek Birimler

- sicaklik sensoért TF 501, adedi kullanima bagh
- 4...20 mA cikish basing transmiteri
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sayfa 3

Giincel Deger ve Durumlar Ekrani

Hata lletileri / Hata Bellegi / Hata Kodlan

Tum giincel degerler ,mevcut degerler listesi® sinde
gorintdlenir. (CL3

Sicaklik ve Basing Ekrani

"L01"-"L04":

(Glincel Degerler Listesi),-99,9...+100C araliginda,
1-4 sensorlerinin glincel sicaklik dederlerini gosterir,
"L05"

basing transmiteri 1‘in sinyalinden hesaplanan
sicaklik degerini gosterir,

"L06"

basingtransmiteri 2‘nin ve segilen sogutucu (h99)‘un
degerlerinden hesaplanilansicaklik degerinigosterir,
"L15" ve "L16"

reel basing degerini gosterir.

"L10" su anki emme basincinin / yiiksek basincin
mevcut degerini gosterir.

"L93" kontrol6riin glindiiz modunda mi yoksa gece
modunda mi galigtigini gosterir.

Set Degerleri
Belirli fonksiyonlarla degistirilen tim set degerleri,
L30... L32 ve L63...L64'de goruntlenir.

Kademe Kontroliiniin Mevcut Durumu

HEH

Kontroldr devreye girme
modunda. Ortadaki
¢izgi yukari dogru
hareket eder.

Bir hata olustugunda, kontrol6r L20 parametresini hatayi agiklayan bir kisaltma ile (bknz. asagidaki liste)
gosterir ve ekran yanip soner. Birden fazla hata mevcut ise, yukari veya asagdi ok isaretleri ile bunlar
cagrilir. En son 15 hata iletisi, kisaltmalari ve meydana geldikleri tarih ve saat ile kaydedilir ve arabirim

Uzerinden de okunabilir.
hata yok

hrd donanim hatasi
00 . Adres 1‘e bagl olan kontrolor ile iletisim hatasi ila
RG3. Adres 63'e bagli olan kontroldr ile iletisim hatasi
Fbi. Kademe 1‘de geri bildirim sinyali yok ila
Fb4. Kademe 4‘de geri bildirim sinyali yok
Exb.. sensor X arizal (transmiter girisi: akim yok)
Exc.. sensor X‘de kisa devre (transmiter girisi 10V/20mA‘dan yiksek)
PPR . emme basinci erken uyarisi
PHR . yuksek basing erken uyarisi
PR ... emme basinci arizasi
HA ... yluksek basing arizasi
EPR. harici emme basinci arizasi
EHR. harici yiiksek basing arizasi
SUP. superheat uyarisi
SUR . superheat arizasi
SOF . evaporator kontrolorl yazilim strimu
brr BMR 3002 ile iletisim hatasi
cPd. sogutma grubunun evaporatore tayini
EYP . Yanlig evaporat6r kontrolori tird
SEL . Hatal tayin (muhtemel hatalarin genel listesi igin bknz. sayfa 10)
ink dahili hata

Ayrica mevcut degerler listesinde aktiiel arizalar okunabilir - drnegin motor arizasi (L22), emme basinci
arizas! (L23), emme basinci 6n uyarisi (L24), ylksek basing arizasi (L61), yiuksek basing 6n uyarisi

(L62).

Notr

EEE
= [Ag

mevcut degerler listesi tim calisma surelerinin ve
kalan surelerin bilgilerini igerir. Boylelikle bir islemin
baslangicina kalan stre okunabilir.

Kontrolér devreden
¢ikma modunda.

Ortadaki ¢izgi asagi
dogru hareket eder.

Kademelerin / Galigan Motorlarin Durumu
"L41" ile "L48" arasi, bir motorun kag¢ tane EB
kademesinin acik oldugunu gosterir.

"L51" ile "L58" arasi, EB kademe durumlarn égrenilir.
"L71" ile "L78" arasi, bir motoron kag tane YB
kademesinin agik oldugunu gosterir.

"L81" ile "L88" arasi, YB kademe durumlarini
gosterir.

"L36" ve"L37"ylklemesinirninasilipasiimadigini
veya zorunlu devreden ¢ikmanin olup olmadigini
gOsterir.

Giris / Gikiglarin Durumu
Dijital-DI-girigler (L97)  rdlelerin durumu (L99)

Sl Al

DI 1 2

calisan EB ve YB kademelerlnln gosterllme3| (L94
ve L95)

1318 _7]

HE8

BMR modultindeki rolelerin durumu (L98)
Analog Cikis: parametre L96, %-lik oran olarak

Role

Sicaklik sensorler

Bu tur sicaklik sensorleri asagidaki sekilde
kullanilabilirler:

- TF 201, PTC sensor (2000hms@25°C)

- TF 501, PT1000 sensor (10000hms@0°C)
- musteriye 6zel sensor So1 (-40...+25°C)

- musteriye 6zel sensor So2 (-50...+50°C)

Sensorun turt "h20" (Tayin Listesi) ile
belirlenebilir.

Basing transmiteri
4...20mAgikiglitransmiterler tayin listesindeki"h25-
h26" parametreleri ile segilerek kullanilabilirler.

»Standard Ekran“ Fonksiyonu

Eger bir hata mevcut degil ise, kontrol6rin
acllmasindan sonra ekran standard ekrana geger. 3
dakika boyunca birtusa basilimadigindada standard
ekrana gegilir.

Fabrika ayarinda standard ekran L10‘un mev-
cut degeri olarak belirlenmistir ve istenildigi an
degistirilebilir.

Standard ekrani degistirme:

- istenilen parametreyi se¢

- yukari ve asag ok isaretleri tuglarini ayni anda
basili tut
Ekran bir streligine "888" e atlar ve bundan
sonra segilen parametre artik standard ekran
olarak segilidir.

Konfigiirasyon Konsepti

MSR eco'da giris ve cikislara sabit gorevler
verilmemistir. MSR eco ,0zgur konfigure edilebilir
konsepti ile ¢aligir. Yani mevcut olan tim giris ve
cikiglar (roleler, sensorler, dijital girigler, analog
clkislar) istenilen her fonksiyona atanabilirler.

Sicaklik Sensorleri
Her bir sensor bir kontrol sensoérl veya gorintileme
sensOru olarak galisabilir.

Dijital Girigler (DI)

Her bir dijital giris istenilen her gorevi Ustlenebilir.
Girisin nasil tepki gosterecedi, tayin edildigi fonksi-
yonla belirlenir.

Role Cikiglari

Her bir role gikisi istenilen herhangi bir fonksiyonun
denetimi icin kullanilabilir ve istenildiginde manuel
olarak da galistirilabilir.

2,3ve 5numaralirdle gikiglari Solid State
Role(SSR)oldugundan, kaldirabilecekleri
yuk diger role cgikislarindan daha

bigi  dugiiktir. Ancakbelirtilenyiikaraliginda
calistiklari siirece, istenilengoreviyerine
getirebilirler.
Parametre

Bir fonksiyonun atanmayan parametreleri, karisikligi
engellemek icin parametre listelerinde goruntulen-
mez.

Tayin

Her bir giris ve ¢ikisin fonksiyonu ,tayin listesinde*
belirlenir. Tayin tuslar veya arabirim vasitasiyla
gerceklesebilir

Kontrolor konfigiirasyonu

Tuslar ile 2 adet sabit ve 6nceden ayarlanmis kon-
figlirasyon ile 1 adet kullanici tarafindan belirlenen
ve kaydedilen konfigurasyon ayarlanabilir. Kullanici
tarafindan belirlenen konfiglirasyon yalnizca eger
bir konfigirasyon kaydedildiyse ayarlanabilir.
Tayin listesindeki ,h90' parametresi ile tim glncel
ayarlanmis parametreler ayni anda kaydedilebilir.
Bunun icin OEM-Code gerekir.

isleyis:

- 'h90' se¢

- P tusuna bas

- '-—-' gorlntulenir

- yukari ok tusuna bas ve OEM-Code gir

- yukari ok tusuyla 'do’ yu seg

- parametreyi 'P' tusuyla kaydet

- basariyla uygulandiginda ‘don’ veya
uygulanamadiginda 'Err' gorintilenir

Eger mevcut konfiglirasyonunun uzerine kaydet-
mek istenmiyorsa, 'do’ géruntllenirken 'P' tusuna
basmadan, islem iptal edilebilir. Tekrar asagi ok
tusuna basin, '-—-' goriinecektir. Simdi 'P' tusuna
basildiginda ekranda tekrar 'h90' gorindr.

Istenildigi takdirde, kaydedilmis bir konfigiirasyonun
sonradan yeniden yuklenmesi 'h91' ve '70' kodu ile
muUmkuandur.

'h91" ile sabit olan 2 konfigirasyonun degerleri de
yuklenebili. Eger daha Once bir konfigtrasyon
kaydediimediyse, 'h91' daki konfiglirasyon segile-
mez.

Eger OEM konfiglirasyonlari mevcut ise, glincelle-
meden sonra, kisisel program versiyonundaki tim
parametreler yiklenebilir.

Yeni parametrelere varsayilan degerler verilir.

I OEM-konfiglirasyonuna bagli program
srimidisiruldigiinde/glincellendiginde,
kullanici konfigurasyonundaki parametreler
kaybolabilir.
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Parametre Listesi

Mevcut Degerler Listesi ZiJ

Aciklama Aralik
.SensOr 1 meveut SICAKIK BJEN ..ot ..=99,9...+100,0°C
.}.(£10K duzeltilebilir; fonksiyon tayin listesinde belirlenir)
.}.SensOr 4 Meveut SICAKIK AEJETI. .......coueuiiriiiiieiiiiteee e . ...+100,0°C
..1.Girig 5 mevcut sicaklik degeri (L15, basing transmiteri 1 ile hesaplanir).. . ...+100,0°C
... Giris 6 mevcut sicaklik degeri (L16, basing transmiteri 2 ile hesaplanir).................... . ...+100,0°C
.}.mevcut EB/YB degeri, ekranin degismesi olasi, sodutucu isareti EB, fan isareti YB.......... ..=99,9...+100,0°C
.1.basing transmiteri 1 (4/20mA) mevcut degeri, bu degerle L05'deki sicaklik hesaplanir .....|.. -1,0...+160,0 bar
.}.basing transmiteri 2 (4/20mA) mevcut degeri, bu degerle L06'daki sicaklik hesaplanir.....|..-1,0...+160,0 bar
.guincel ariza (ariza listesing bakINIZ) ..........c.coieiiriiiiiee s .
Emme Basinci Mevcut Degerleri
.kademe kontrolinin meveut durumu (EB) .........cccociiiiiniiiniicccc e .. devr. gime, devr. ¢cikma, nétr (agiklama: sayfa 3)
BN L0 (o= = ] OSSOSO USSP PRSTRN ..0: ariza yok, 1: birim ariza,
2: >%50 arizali, 3: tuma arizal
LEMME DASINCT @MIZASI......viiiii ettt ..0: aniza yok, 1:ariza
<1 €MME DASINCT ON UYAIT ...ttt .. 0: uyari yok, 1: 6n uyari
...kalan superheat-sistem Kapanma SUIESi.........ccoerrririiiieieeeee e ..saniye
.}.kalan superheat UYarm SUMESI..........cccoviiriiiiiiiiiecet ettt .. saniye
..}.mevcut emme basinci superheat AeGeri.........ccveviieiiiiiiee e .. Kelvin
L MEVCUL SEE AEFENI ...ttt sttt b b e e st s e e e e neene e .. Celsius
..meveut DIrKMIS OTEIEME ......ccoiuiiiiiic e ..Kelvin
.J.meveut emme basiNCl GtelemE ... ..Kelvin
..|.kalan devreye girme/devreden ¢ilkma gecikme SUIESI ..........ccceerereiieiiniinenese e ..saniye
.}.kalan devreye girme/devreden gikma sUresi (VBR) .........ccociriioiniiinncinncnccneceend .. saniye
.}.Kalan duragan durum SUMESI .......c.ceeiiriirieieirieriesie et ..dakika
... yUkleme siniri @silan MOtOr SAYISI ......cc.coueirerereriereeeeete et eeesehs 0...8 motor
.L.mevcut zorunlu devreden GIKMa AUMUMIU.........coiiirieieiee e .. 0: yok, 1: zorunlu devreden gikma
..}.Motor 1‘in kalan duragan durum SUFESI...........ccverereeiiiniriereeees e s 0...900 saniye
.L.Motor 1°in (EB) agik KAdeme SAYISI .....cc.eoueiririiieieeeee et 0...900 saniye
.}.Motor 1in (EB) aGik KQdemMe SAYISI........ccuruiuiriiiiiiiiicereeee et 0....8 kademe
..}-Motor 2'nin (EB) @ik KAEME SAYISI........ccueuiirieiiiiiiieieesieieesiee et 0....8 kademe
..L.Motor 3°Un (EB) agIk KAdEmME SAYISI ......c.coueiriiriiiiiieieeeie e hs 0....8 kademe
.}.Motor 4°Un (EB) agik KQAEmME SAYISI ........ccueuiiiiiiiiiiiieereeereeee st 0....8 kademe
.}-Motor 5in (EB) aGik KQdEME SAYISI......c.ccurueuiiiiiiieiiieieesieeesee st e 0....8 kademe
..L.Motor 6'nin (EB) acik KAademe SAYISI .......ccccoeiiriiiiiiiiieeie et 0....8 kademe
.}.Motor 7°nin (EB) acik KAdeme SaYISI..........ccccuiiiiriiiiiciiiereccsesee e 0....8 kademe
..}.Motor 8in (EB) aGik KAdEME SAYISI........ccurueuiiriiiieiiieicessese s 0....8 kademe
cKademe 1N AUIUMIU ...ttt b e enea ..0 =yok

1 = oto-kapali, 2 = manuel kapali

3 = oto-acik geri bildirimsiz

4 = oto-acik geri bildirimli

5 = manuel agik, 6 = hata durumu set edilmis

L5 ... D G -kademe 2NN dUrUMU (EB).......c.covioirireriririeieieeeieieeese st sesesenns ..ayni
dek
LS8 ... D GO .kademe 8in dUrumMU (EB) ........ccoiiiiuiiiiiiii s ..ayni
Yuksek Basin¢c Mevcut Degerler
Led ... .kademe kontroltnin MeVCUL dUFUMU.........ccoceiiiiiieeeeree e .. devr. girme, dewr. ¢cikma, nétr (agiklama: sayfa 3)
[ - .. YUKSEK DasING @riZast (YB) ......cccociiriiiriiieiriecnie ettt ..0: ariza yok, 1:ariza
Le2 ... . YUKSEK DaSING UYA (YB).....ooiiiiiiiiirieee et .. 0: uyari yok, 1: 6n uyari
Le3 ... .L.glincel kapanma NOKLAST (YB) .......ccoiiuiuiiiriiiiieiiieieee ettt .. Celsius
LY ... .J.glincel agilma NOKLAST (YB).....cucuiriiiiiiiriricriecrie ettt .. Celsius
LGS ... b MEVCUL BEIEME ... ... Kelvin
LBb ... .|.kalan devreye girme/devreden ¢ikma gecikme suresi (YB)........cccooereierieneneneneeienenenins .. saniye
LIt .}.-Motor 1in (YB) aGik KQdEME SAYISI........ccuruiuiiriiiieiiieieereeeeeeee st 0....8 kademe
Lig .}-Motor 2nin (YB) @Ik KQEME SAYISI......c.coueuiiiuiuiiiiiieieesieieeriee st 0....8 kademe
L3 ..L.Motor 3°Un (YB) aGIk KAdEME SAYISI .....cc.coueueriiriiiiiieieeeie e hs 0....8 kademe
LM .}.Motor 4°Un (YB) aCik KQAEmME SAYISI ........ccueuiiriiiiiiiiieeneeietreeee et 0....8 kademe
LIS . .}-Motor 5n (YB) aGIk KAdEME SAYISI......ccourueuiiriiiieiiieieesisieeseee st 0....8 kademe
LB L .L.Motor 6'nin (YB) acik KAademe SAYISI .......cceiririiieieieiie et 0....8 kademe
LT .}.Motor 7°nin (YB) acik KAdeme SAYISI..........ceririiiniiriiieirieieereeeeeesiee e 0....8 kademe
L8 L .}-Motor 8in (YB) aGIk KAdEME SAYISI......ccourueuiiriiiieiiieieesieeesee e 0....8 kademe
Ltet .. cKademe 1N AUIUMIU ... et b e enen ..0 =yok
1 = otom.-kapali, 2 = manuel kapali
ﬂ ,Gor‘de X ile isaretli parametreler sadece 4 = otom.-agik
o bilgilendirme amagldirlar ve degistirilemezler 5 = manuel agik, 6 = hata durumu set edilmig

L8 ... D GO .kademe 2'nin durumu ......... T ..ayni
dek
L88 ... D GO .Kademe 8N UMUMIU ...ttt ..ayni
L33 ... .guNdiiz-gece geGiSiNiN AUIUMU.........ccuouririririeieeeicieieieice et ..n ik (gece), dAY (gindliz)
L84 . .EB acik kademeler gostergesi 1_3 fg g

2@5\ 8l °
L85 ... D GO .YB aglk kademeler gOSIEIgESi........cuouiuiiriuiiirieiririee et .13 fg g

2@5\ 8l °
L6 ... .Analog GIKISIN MEVCUL AEJETI........c.couriririririeieeeteieieee e ..0-100%
L9 L .D1'den D4‘e kadar dijital giriglerin mevcut degerleri o

HHE

o 1z 34

LS8 ... D GO .BMR ek modiilindeki rélenin meveut durUmU ...........c.ocerieiiiccceeeeseeee e .

L89 ... D, R .ROle 1-5'erin MEVCUL AUMUMUL........c.ooviiiiciieeieeceiete ettt . ggg,w

1.2 3 45 Role
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sayfa 5

Adres Listesi LAJ

Paramjalt.Par. | Kod| Aciklama Aralik Cf1 Cf2
00 e ..tec.|..bagl olan 1. kontrol6riin adresi
dii.... ..tec.l..bagh olan kontrolOrin tlrl...........cccoeeereeineinnccnneee e .- - - = kontrolor bagh degil............ccccoe e EET R ---
E30 = EVP 1130
E40 = EVP 1140
E50 = EVP 3150
E60 = EVP 3160
E67 = EVP 3167
E68 = EVP 3168
E70=EVP 3170
t30 = TKP 3130
t40 = TKP 3140
t50 = TKP 3150
= tec..l..bagl olan kontrolériin emme basinci 6telemesini 0 = hicbir etkisi yoK.........ccccccovvriincenn o O .0
etkiledigi deger: 1 = sinir sicaklik
2 = sinir sicaklik + aciklik derecesi
did ....|. tec..|..emme basinci 6telemesi - derece Gtelemesi...................|... 0.. 20 Koo 10K} 1.0K
RO ] tec..l..bagl olan 2. kontrolériin adresi
dot....]. tec ... bagli olan kontrolorin tlrd..... ...ccceeevveeenccnincnecen .yukariya bakiniz
HH =S tec..l.. bagl olan kontrolériin emme basinci 6telemesini ..........}.. .yukariya bakiniz
etkiledigi deger
did3 ... tec....emme basinci 6telemesi - derece Otelemesi...................}.. .yukariya bakiniz
}..bagh olan 64. kontrol6run adresi
..bagh olan kontroldrin tird ...yukariya bakiniz
..bagli olan kontrolériin emme basinci ételemesin ...yukariya bakiniz
etkiledigi deger
di3 ... tec..|..emme basinci 6telemesi - derece Gtelemesi...................|.. .yukariya bakiniz

Mod Listesi LFJ

Param|Kod| Aciklama Aralik

Pio o .oem |..minimum superheat uyar €$iJi..........cccoeerrirncinnenreeneeeeeee b 1,0..25,0 Koo

Pl .oem |..superheat uyari diferansiyeli .... ..1,0..25,0 K.

Pig .. .oem |..superheat uyari geciktirme siresi. ...0...900 sn....

Pi3 L .oem |..superheat uyarisinda evaporator kontroldrleri . ...0=hayir, 1 =eve

P .oem |..merkezi sistem minimum superheat kilitteme esigi.. ..0,0..250K........

Pis . .oem |..merkezi sistem superheat geciktirme sUresi.............ccccevivinnenennf e 5...900 sn....

Ped ... .oem |..bagli evaporator kontroloriine tarih ve zaman bilgisi génderme ........|... 0N, OFF o

Pt tec.|..gece modu baslama saati...........cccceeeriiniiini e 0...23.5(0), OFF....eoveiiiiiiricirecirie .OFF.......... .oFF

P ... tec.|..gece modu bitig Saati..........cceoririreniii b 0...23.5(0), OFF ..o oFF.....J... oFF

P31 .0em [..sensOr 1 Kalibrasyon ... .+/-10.0 K ayarlanabilir ..0.0K

P32 ... oem|..sensor 2 kalibrasyon ... ...+/-10.0 K ayarlanabilir ... ..0.0K

[FEE) coocoll oem |..sensor 3 kalibrasyon ... ...*+/-10.0 K ayarlanabilir .... ..0.0K

P34 L oem|..sensor 4 kalibrasyon ... ...+/-10.0 K ayarlanabilir ... ..0.0K

FED ool oem |..sensor 5 kalibrasyon ... ...*+/-10.0 K ayarlanabilir .... ..0.0K

P36 .. oem|..sensor 6 kalibrasyon ... ...+/-10.0 K ayarlanabilir ..0.0K

PES ... X....J..yaz saati durumu......... ..0=kig, 1 =yaz

Pad L tec.|..yaz/kis saati gegis ayari .. ...oFF =kapall, Eli =aglk, tun =degisken.|... ..EU
T tec.|..zaman dilimi 6teleme ...... em020..720 dK. o ...60 dk

Pig ... tec.|..yazACIK ay .............. ...(sadece tunigin) 1...112.......... . .3

Pa3. tec.|..yazACIK gun.. ...(sadece tun icin) O(pazar)...6 ...... .0

P tec.|..yazACIK x-gun... ...(sadece tun igin) 0...5(son), 0....... .5

PIs . tec.|..yazACIK saat..... ...(sadece tunicin) 0...23.......... .2

PG ... tec.|..yazKAPALI ay.... ...(sadece tunigin) 1...12.......... .10
L tec.|..yazKAPALI gun .... ...(sadece tun icin) O(pazar)...6....... .0

PE ... tec.|..yazKAPALI x-gUn . ...(sadece tunigin) 0...5(son), 0 = off..... .5

PIs .. tec.|..yazKAPALI saat. ...(sadece Euniigin) 0...23.....ccccoeiernenn e .3

PBC PB i .tec.|..yll, ay.............. ...ayarl

P82 PE3| .tec.]..gln, saat ...ayarl

PB4 PBS|.tec.]..dakika, SANIYE.............ccoruruerereieieieeieeeeses et ...ayarh

PBE ... X....}.BMR yazilim strimi

PET ..., .. X....|..yazilim sUriimi

PBS ... .oem |..veri iletim hizi (baud NiZI) ..o 96(00) Baud

=Y oem [..MSR eco cihazinin agdaki adresi 78

"X" ile isaretli olan parametler sadece bilgilendirme
amaglidir ve degistirilemez. "kod" bu parametreler icin
gerekli olan sifre/kod.

Bu 3 kod numaralari sunlardir:

- OEM-Code (oem): ay + saat + 20
- teknisyen kodu (tec): 88

- misteri kodu (-—): kodsuz
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Emme Basinci Set Degeri Listesi {r ]

Param| Kod| Agiklama H DQ 5 E . Aralik cH | cR2
rOt - .|..setdegeri 1 (gUndUz) .....cccoovrivriririrreennes ol .-99,9...+100,0°C ........... ..-10,0°C ..1..-10,0°C
rdc ... ..—.}..set degeri 2 (gece)....... | serbi /:r ssteriirken bu B .-99,9...+100,0°C . ..-10,0°C...{..-10,0°C
F03 oem |..maksimum set degeri.. e rokta Bk o, gostorien parametre |+ .-99,9...+100,0°C . 0,0°C......]..0,0°C
FoY .- .|..diferansiyel..........c........ o] aktiftir ...}..0,1...20,0K........ .2.0K....... 20K
05 L. o0em.|..diferansiyel POZISYONU..........cciiuiuiiiuiuiieuiii s o e oo oo e ettt H—=simetrik ............... WHe H—-
H_. = set degerin
altinda
H™™ = set de@erin
Ustlinde
rO6 ... oY=y T 1= T T [ TSP .-99,9...+100,0°C ........... ..-20,0°C...1..-20,0°C
I - oem...alarm 6n uyarisi ... .-99,9...+100,0°C. ..-18,0°C...]..-18,0°C

.}..1..600 sn. ........

g8 ... oem.|..alarm geciktirme .........ccoceceerecninnenne .
..}..0...8 motors...

..10 sn.
rll oem.|..yUk sinirt 1 (maksimum caligan motor)... .8

i L oem.[..yUk sinir 2 (maksimum calisan motor)... ...|..0...8 motors..
ri3 o oem [..Pl analog ¢ikis oransal bdlge.............. ..}.0.1..30.0K...
Ll by oem.[..Pl analog ¢ikis integral zamani. ...|..0...600 sn. ...
ris o oem.[..Pl analog ¢ikis gecikme............. ..}.0...100 sn. .
rib ... oem.[..Pl analog GIKig kademe OIGUSU .........ccureireririirieieese e e} 1..100%....
FiT oem.|..emme basinci 6teleme EEx-valf agma derecesi alt siniri (bagdli kontrolérden).... ....0...100%.....
rig o oem.|..emme basinci 6teleme EEx-valf agma derecesi Ust siniri (bagli kontrolorden) .. ..}..0...100%.....
g oem.|..emme basinci 6teleme kademe genisligi (bagh kontrolorden)............cccccveveee ...}..0...20,0K.... . ..
2l .. oem.|..kademe kontrol6rii - bekleme SUresi ..........ccccevviennccnnens ..10...540 dk. ... 540 dk.
rgilo oem.|..kademe kontrol6ri - galisma geri bildirim zamani ................ or}-.5...600 sN....cocuennne
rdd ... oem.|..kademe kontrol6ri - ana yik degisimi (kademe siralamast)...........cocccoirveieiecincccncenene ..000 = kap./kap./kap. ....|..hr1.......... ..hr1
..a..l..b.../l..c.. apozisyonunda ayarlanabilen temel yiik fonksiyonlari: rr0, hr0, rr1, hr1
0 = kapali, r = galigsma suresine bagli devreye girme,
h = kapanma slresine bagli devreye girme
b pozisyonunda ayarlanabilen temel yik fonksiyonlari:
0 = kapali, r = galisma suresine bagli devreden gikma
¢ pozisyonunda ayarlanabilen temel yik fonksiyonlari:
frekans degisimi optimizasyonu: 0 = kapall, 1 = acik
r23 ... 0em.|..0% yukte DEKIEME SUMESI.........coiuiiiiiiiieiieie e e 0..900 sSN. ...cvveiree .5sn. ... ..5sn.
re4d ... oem.|..yukslz galisma suresi. bu sire zarfinda hi¢ bir kademe devreye girmez ise motor kapanrr.....|.. 0...900 sn. oo ...} 120 sn.
r2s . oem.|..degisken devreye girme / devreden gikma suresi (VBR, frekans optimizasyonu) .............. .on, oFF......
rcb ... oem.|..VBR devreye girme BOIGESI ..........c.oeiriiiiiiiiiiiieeec e ...}.0,5...20,0 K...
2l oem.|..VBR devreden gikma bolgesi ...........ccccvueieineinnnennn. 0,5..20,0K
rcgd ... oem.|..VBR devreye girme / devreden ¢ikma boélgesi min. sure... ..1...900 sn

r29 ... oem...VBR devreye girme / devreden ¢ikma bélgesi maks. SUMB. oo oooooseeeeeeeeeeeeememeeseeereeee] 1900 SN,

.1..Devreye girme gecikme suresi kademe 1 (agilacak olan ilk kademe) .........c.ccccccevercrenennee .0...
.}..Devreye girme gecikme suresi kademe 2
.}..Devreye girme gecikme suresi kademe 3
.}..Devreye girme gecikme suresi kademe 4
.}..Devreye girme gecikme suresi kademe 5
.}..Devreye girme gecikme suresi kademe 6
.}..Devreye girme gecikme suresi kademe 7

..Devreye girme gecikme suresi kademe 8

.}..Devreden gikma gecikme suresi kademe 1 (kapanacak olan son kademe)........................ .0...
.}..Devreden c¢ikma gecikme suresi kademe 2
.}..Devreden ¢ikma gecikme suresi kademe 3..
.}..Devreden ¢ikma gecikme suresi kademe 4 ..
.}..Devreden ¢ikma gecikme suresi kademe 5..
.}..Devreden cikma gecikme suresi kademe 6..
.}..Devreden cikma gecikme suresi kademe 7 ..

..Devreden ¢ikma gecikme siiresi kademe 8

rbl oem.|..motor 1 otomatik / MANUEN ..o ..oFF, Aut (otomatik) ......., LAt .Aut
on (devaml agik)

rbd ... oem.|..motor 2 otomatik / manuel ..ayni

r63 ... oem.|..motor 3 otomatik / manuel .... ..l.ayni...

re4 .. oem.|..motor 4 otomatik / manuel ... ..fayni...

rB5 ... oem.|..motor 5 otomatik / manuel .... ..f.ayni....

rbb ... oem.|..motor 6 otomatik / manuel .... ..f.ayni....

r67 . oem.|..motor 7 otomatik / manuel ... ..l.ayni....

r&8 ... oem.|..motor 8 otomatik / MANUEN ..o ..ayni

Fl oem.|..minimum bekleme stiresi (durma) motor 1.... 20 dk. ...

rig o oem.|..minimum bekleme stiresi (durma) motor 2.... 20 dk. ...

ri3 oem.|..minimum bekleme stiresi (durma) motor 3.... 20 dk. ...

[ oem.|..minimum bekleme stiresi (durma) motor 4.... 20 dk. ...

r5 oem.|..minimum bekleme stiresi (durma) motor 5.... 20 dk. ...

rib o oem.|..minimum bekleme stiresi (durma) motor 6.... 20 dk. ...

L - oem.|..minimum bekleme suresi (durma) motor 7.... 20 dk. ... oo

rg o oem...minimum bekleme stiresi (durma) motor 8 20 dK. .o .

"X" ile isaretli olan parametler sadece bilgilendirme
amaglhdir ve degistirilemez. "kod" bu parametreler igin
gerekli olan sifre/kod.

Bu 3 kod numaralari sunlardir:

- OEM-Code (oem): ay + saat + 20

- teknisyen kodu (tec): 88

- musteri kodu (-): kodsuz

bigi
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Yiiksek Basing Set Degeri Listesi ZdJ

Param| Kod| Agiklama Aralik Cf1 Cf2
T o (=Y 1= g SO S TS SRSRRN ..-99,9...+100,0°C ........... ..35,0°C..}.35,0°C
.|..setdegeri 2 ... ...-99,9...+100,0°C ... ..35,0°C..}.35,0°C
.|..setdegeri 3 ... ..-99,9...+100,0°C ... ..35,0°C..,.35,0°C
.|..setdegeri4 ... ..-99,9...+100,0°C ... ..35,0°C..,.35,0°C
.|..setdegeri 5 ... ..-99,9...+100,0°C ... ..35,0°C..1.35,0°C
.|..setdegeri 6 ... ..-99,9...+100,0°C ... ..35,0°C..,.35,0°C
.|..setdegeri 7 ... ..-99,9...+100,0°C ... ..35,0°C..,.35,0°C
.|..setdegeri 8 ... ..-99,9...4+100,0°C . ..35,0°C..J.35,0°C
.}..gece Oteleme ... - +20,0 K .0,0K....[.0,0K

..gece sinirlama . ...0...100%....... ..100%....}..100%
.}..diferansiyel................... ...0,1..20,0 K... .20K....[.20K
.. dIiferanSsiyel POZISYONU..........c.ciiiieuiriiiiiici ettt ...H-- = simetrik ................ I o ..H--

H_. = set degerin
altinda

H™™ = set degerin
Ustiinde

N oo .oem{..dis ortam sicaklidi ile set degeri 6teleme, alt sicaklik €Sigi ..........cooeiviiiiiiininiiiee ...0,
S ... .oem|..dis ortam sicakligi ile set degeri 6teleme, sicaklik araligi .... ..
b ... .oem|..dis ortam sicakligi ile set degeri 6teleme, faktor ...........
T .oem|..yuksek basing alarm limiti ............ccccoceoriviinenne
8 ... .oem|..yuksek basing alarm 6n uyart limiti..
9 .. .oem|..alarm geciktirme .........c.coccccrveirenne
ded ... .oem/|..P analog ¢ikis - ¢ikis geciktirme ..

déi ... .oem|..P analog GIkis - kademe SayISI..........ccocueeenriiiineeninicinnens ceeefee
ddd .. .oem|..kademe kontrol6ri - ana yik degisimi (kademe siralamast)...........co.cocovreirnecinicnencennne ...000 = kap./kap./kap. ....|..hr1........] ..hr1
...d.../..b.../l...c.... apozisyonunda ayarlanabilen temel yuk fonksiyonlari: rr0, hr0, rr1, hr1

0 = kapali, r = galisma slresine bagli devreye girme,

h = kapanma suresine bagl devreye girme

b pozisyonunda ayarlanabilen temel yUk fonksiyonlari:

0 = kapali, r = galisma suresine bagli devreden gikma

¢ pozisyonunda ayarlanabilen temel yiik fonksiyonlari:

frekans degisimi optimizasyonu: 0 = kapali, 1 = acik
.}..Devreye girme gecikme stresi kademe 1 (agilacak olan ilk kademe)............cccccvvevrieenne.
.}..Devreye girme gecikme sturesi kademe 2
.}..Devreye girme gecikme suresi kademe 3
.}..Devreye girme gecikme suresi kademe 4
.}..Devreye girme gecikme suresi kademe 5
.}..Devreye girme gecikme suresi kademe 6
.}..Devreye girme gecikme suresi kademe 7

..Devreye girme gecikme suresi kademe 8

.}..Devreden ¢ikma gecikme suresi kademe 1 (kapanacak olan son kademe)
.}..Devreden cikma gecikme suresi kademe 2
.}..Devreden cikma gecikme suresi kademe 3
.}..Devreden cikma gecikme suresi kademe 4
.}..Devreden gikma gecikme siresi kademe 5
.}..Devreden gikma gecikme suresi kademe 6
.}..Devreden gikma gecikme suresi kademe 7 . .

..Devreden ¢ikma gecikme siiresi kademe 8 ...0...900 SN. ..o .

db i ... .oem|..motor 1 otomatik / MaNUEl ............ccoooiiiiic e ...oFF, Aut (otomatik) ........ VAt ..Aut
on (devamli agik)

dbd ... .oem|..motor 2 otomatik / manuel

db3 ... .oem|..motor 3 otomatik / manuel ....

dbY ... .oem|..motor 4 otomatik / manuel ....

db5 ... .oem|..motor 5 otomatik / manuel ....

dbb ... .oem|..motor 6 otomatik / manuel .

dbl ... .oem|..motor 7 otomatik / manuel .

dbd ... .oem|..motor 8 otomatik / manuel

dii ... .oem{..minimum bekleme stiresi (durma) motor 1

did ... .oem{..minimum bekleme suresi (durma) motor 2....

did ... .oem|..minimum bekleme suresi (durma) motor 3....

diM .. .oem|..minimum bekleme suresi (durma) motor 4....

dis ... .oem|..minimum bekleme suresi (durma) motor 5....

dib ... .oem|..minimum bekleme suresi (durma) motor 6....
- .oem|..minimum bekleme stiresi (durma) motor 7....

dig .. .oem|..minimum bekleme sturesi (durma) motor 8

ﬂ "X" ile isaretli olan parametler sadece bilgilendirme
amaglidir ve degistirilemez. "kod" bu parametreler igin
gerekli olan sifre/kod.
Bu 3 kod numaralari sunlardir:
- OEM-Code (oem): ay + saat + 20
- teknisyen kodu (tec): 88
- musteri kodu (---): kodsuz
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Tayin Listesi ChJ
Param|Kod| Agiklam Aralik Cf1 Cf2
L - ..tec .. Rdle 1'in fonksiyonu..........cccooeviieieinicncnenn. .. === =kapall, an=slrekli agik, ALA = uyari/alarm, ...........c.ccccocconrinnne. LALALL ..ALR

SUR = emme basinci hararet uyarisi
L { =EBkademe 1, .2 =EBkademe 2,L3 =EB kademe 3, .4 = EB kademe 4
LS =EB kademe 5, .6 =EB kademe 6,L 7 =EB kademe 7, L8 =EB kademe 8

=YB kademe 1, HZ =YB kademe 2, HEI =YB kademe 3, H4 = YB kademe 4
HS =YB kademe 5 HE =YB kademe 6

=YB kademe 7, HE =YB kademe 8

hi2 ... ..tec |.. Role 2‘nin fonksiyonu (SSR) ........ccccceevrieuenne IR | ST SO PO SOUOOPPTRSTPPPRPRPRRTN B
hO3 ... ..tec |.. Role 3'lin fonksiyonu (SSR) ... 4
hOY ... ..tec |.. Role 4‘lin fonksiyonu .......... ..

05 ... ..tec |.. Role 5'in fonksiyonu (SSR)..........cccccevvevrurnennne. ..

06 ... ..tec |.. BMR ek modiilu, réle 1‘in fonksiyonu (SSRY)... ..

- ..tec |.. BMR ek modil, réle 2'in fonksiyonu (SSR)...)..ayni
hi8 ... ..tec |.. BMR ek modlilu, role 3'in fonksiyonu (SSR)...J..ayni...
R3S ... ..tec .. BMR ek moduli, réle 4‘in fonksiyonu (SSR) ..J.@YNI ..ot .
hed ... .oem|.. SensOr/Prob trl ...........coevreiineinecesce ..2d{ =TF201,50! =TF501, 5o { Sad = musterlye (o 74=! RN .
he i .oem|.. Sensor girisi 1in fonksiyonu............cccccereenene. ..--- =kapall, d 15 = EB sensor goster, Lca_ = EB sensor kontrol,

heco =YB sensor kontrol, ot =dis sicaklik, 5Lt =emis borusu S|cakllg| e

hed ... oem|.. Sensor girisi 2'nin fonksiyonu.... .ayni
h23 ... oem|.. Sensor girisi 3'n fonksiyonu.. J.ayni
hed ... oem|.. Sensor girisi 4‘Un fonksiyonu............cccceeveee .ayni......
hes . oem|.. Basing transmiteri giris 1‘in fonksiyonu, 4/20mA |..ayni ......

.. Basing transmiteri girig 2'nin fonksiyonu, 4/20mA |..

h3 .oem|.. Dijital girig (DI) 1‘in fonksiyonu.............cc.cce..... 1T T KAPAN, s T Bt
LI { =yilk sinirlamasi 1, LL2 = yUk sinilamasi 2,

Fhl = zorunlu devreden ¢gikma (paS|f) FbH = zorunlu devreden gikma (aktif),
dnl =gece modu (pasif), dnH = gece modu (aktif),

LFL = harici emme basinci arizasi (pasif),

LFH = harici emme basinci arizasi (aktif),

HFL = harici yiksek basing arizasi (pasif),

HFH = harici yiksek basing arizasi (aktif),

~ + = EB motor 1 geri bildirimi,

2 = EB motor 2 geri biIdirimi,

~3 = EB motor 3 geri bildirimi,

4 = EB motor 4 geri bildirimi

"X" ile igaretli olan parametler sadece bilgilendirme
amagldir ve degistirilemez. "kod" bu parametreler igin
gerekli olan sifre/kod.

Bu 3 kod numaralari sunlardir:

- OEM-Code (oem): ay + saat + 20

- teknisyen kodu (tec): 88

- musteri kodu (---): kodsuz

biigH

h3g ... .oem|.. Dijital girig (DI) 2'nin fonksiyonu ...................... JOE= 1 0| OSSOSO TSRS PO TSSO U PRSPPI EE R ---
h33 ... .oem|.. Dijital giris (DI) 3‘Un fonksiyonu . . ..aynl ..... ---
h34 ... .oem|.. Dijital giris (DI) 4‘Gn fonksiyonu . N et Bt
RHD ... .oem|.. Analog GIKIS.......cccrreiririninicnnne .J..420 = akim 4-20 mA, & 3= gerilim 0-10V . . .00
RH L .oem|.. Analog ¢ikisin calisma modu ..........ccccceeenneee T E OV A MA s . ---

{00 =100% (10V veya 20 mA),

LP ¢ = Pl kontrolori EB

HP =P kontrolori YB
L0 = haYIN, 1 = @VET ... .
.0 = hepsi ayni, 1 = motor 1, 2 = motor 2, 3 =, 4...8 = ayni.

.. CRII gli¢ kontrolu kullanimi (maks. 1 motor) ..
.. Oncelikli motorun numarasi (EB) ....................
EB 1. motorun kademe sayisi ..
.. EB 2. motorun kademe sayisi ...
.. EB 3. motorun kademe sayisi ...
.. EB 4. motorun kademe sayisi ...
.. EB 5. motorun kademe sayisi ...
.. EB 6. motorun kademe sayisi ...
.. EB 7. motorun kademe sayisi ...
.. EB 8. motorun kademe sayisi ...
.. Kademe 1 (EB) degistirme, evrik ..

coococoooo
o0 0 0 0 00 00 00 00

o= hayir, 1 = evet.

.. Kademe 2 (EB) degistirme, evrik .. ... 0=hayr, 1 =evet.....
.. Kademe 3 (EB) degistirme, evrik .. ....0=hayr, 1 =evet.....
.. Kademe 4 (EB) degistirme, evrik .. 1.0 =hayir, 1 = evet.
.. Kademe 5 (EB) degistirme, evrik .. 1.0 =hayir, 1 = evet.
. .. Kademe 6 (EB) degistirme, evrik .. ... 0=hayr, 1 =evet.....
. .. Kademe 7 (EB) degistirme, evrik .. ....;.0=hayir, 1 = evet.....
.. .. Kademe 8 (EB) degistirme, evrik .. ...} 0 =hayir, 1 = evet.
T ..tec .. YB 1. motorun kademe sayisi... 008
= ..tec .. YB 2. motorun kademe sayisi... ..1.0..8...
hI3 ..tec].. YB 3. motorun kademe sayisi... ..1.0..8...
R4 ..tec].. YB 4. motorun kademe sayisi... ..1.0..8...
RIS L ..tec |.. YB 5. motorun kademe sayisi... ..1.0..8...
hIG6 ... ..tec |.. YB 6. motorun kademe sayisi... .1.0..8...
RIT L .tec|.. YB 7. motorun kademe sayisi ... ..1.0..8...
hi8 ... tec |.. YB 8. motorun kademe sayisi .. 00,8

...} 0 =hayir, 1 = evet.

.J.0=hayir, 1 =evet.
1.0 =hayir, 1 = evet.
....;.0=hayir, 1 = evet.....
....;.0=hayir, 1 = evet.....
....;.0=hayr, 1 = evet.....

.J.0=hayir, 1 =evet..... cefes
L0 = hayIn 1= Ve . .

.. Kademe 1 (YB) degistirme, evrik ..
.. Kademe 2 (YB) degistirme, evrik ..
.. Kademe 3 (YB) degistirme, evrik ..
.. Kademe 4 (YB) degistirme, evrik ..
.. Kademe 5 (YB) degistirme, evrik ..
.. Kademe 6 (YB) degistirme, evrik ..
.. Kademe 7 (YB) degistirme, evrik ..
.. Kademe 8 (YB) degistirme, evrik ....................

(efelolololololololololololololalolololololofolalolololo ol oo BN o Y o)

RSO ... oem|.. Konfiglirasyonu kaydet (OEM-Code ile).......... ..~-- = kaydetmeden ¢k (RET tuSU il€) ........ccovvriiniiiiccccece T e .o
do = kaydet (RET tusu ile)

RS 70.J.. Konfiglirasyon yikle (70 kodu ile).................. T T NAYIN s LT L. "
cfF | = konfiglirasyon 1, cF2 = konfiglirasyon 2,
cFU = misteri konfiglirasyonu

RS2 ... tec .. EkK modul BMR 3002 mevcut..........ccceceeuenenee. L0 = hayIn T2 Ve ... 0 ...0

hS3 ... tec |.. Basing transmiteri girisi 1 alt siniri................... .-1,0...160,0 bar

R occoc tec .. Basing transmiteri girisi 1 Ust siniri... .. -1,0...160,0 bar...

R3S ... tec |.. Basing transmiteri girisi 2 alt siniri.... ..4.-1,0...160,0 bar...

hSE ... tec |.. Basing transmiteri girisi 2 Uist siniri .-1,0...160,0 bar

RS9 ... tec J.. Kullanilan sogutucu akigkan..............cccoceevenee. .- - - = kapali, kontrol sicaklik sensori ile yapillyor ...........ccccovvvirnecnenee 2 .2

1= NH3, 2= R134a, 3= R22, 4= R23,

5= R404a, 6= R507, 7= R402A, 8= R402B,

9=R407C, 10= R123, 11= R290, 12= CO2, 13= R502, 14= R723,
15=R410A, 16= R407F, 17= R448A, 18= R449A
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Olgiiler ve Baglantilar
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* * * .
BMR 3002 genisletme
modiiliiniin baglantilari
* SSR gikisina endiiktif bir Switch cikislan baglanirken,
yuk, o6rnegin bir rdle, yiiksek gerilim kategorisi
baglandiginda, kontrolstiz dikkate alinmalidir.

ateslemeyi engellemek adina, yikin
arkasina bir RC devresinin
Aol baglanmasi gere-
Recrcut  Kebilir.
Kontrolsiiz bir
atesleme

L] durumunda yiik
surekli agik
kalabilir.

RC devresinin
buyUklugu yuke gore ayarlanmali.
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BAGLANTI BILGILERI & GUVENLIK TALIMATLARI

Garanti kapsami, kullanim talimatlarinin dikkate
alinmamasindan kaynaklanan hasarlarikapsamaz. Liyakatsiz
kullanimdan, bu kullanim kilavuzunun veya bu Grtine iligkin
ELREHA'nin verdidi herhangi bir evrakta gecen talimatlarinin
ve guvenlik talimatlarinin dikkate alinmamasindan
olusan yaralanma ve hasarlarda da ELREHA sorumluluk
almamaktadir! Boyle bir durumda tiim garanti haklari sona
erer. Bu kilavuz Gruin taniminda ek guvenlik talimatlari igerir.
Lutfen bu talimatlar dikkate alin!

bilgi

C Hayati veya sagliksal tehlikeleleri nlemek igin
asagidaki durumlarda cihazi kullanmayin:
Tehlike .
* Urlinde gorlndr hasarlar mevcut oldugunda veya
calismadiginda
* Elverissiz sartlarda depolandiginda
* Asiri kilenme veya 1slanma/nemlenme durumunda
* Elverigsiz nakil kosullarindan sonra

« Urlinl asla hayati tehlike iceren sartlarda veya bu sartlarda
kullanmay! amaglayan sistemlerde kullanmayin. Cihazi,
asirihassasiyetbekleyen uygulamalarda kullanmadan énce
ureticiyle temasa gegcin.

+ Uriin yalnizca 1. sayfada agiklanan uygulamalarda
kullanilabilir.

* Elektrik baglantilari, montaj ve devreye alma uzman
personel tarafindan yapiimalidir.

» Montaj sirasinda iiriiniin elektrik baglantisini kesin!
Elektrik garpma tehlikesi!

« Uriinii asla kasasiz kullanmayn! Elektrik garpma
tehlikesi!

* Tiim potansiyel dengelemelerinin topraklanmasi
gerekmektedir! Elektrik carpma tehlikesi! Potansiyel
dengelemesi olmadan, dahili filtre gaismayacaktir,
hatal degerler ortaya cikabilir.

Montaj yerindeki giivenlik talimatlarini ve
standartlarini dikkate alin!

Asagidaki durumlarda tayin hatasi tetiklenir:
bilgi

8'den fazla YB kademesi veya 8‘den fazla EB kademesi tayin edildi
EB kontrol sensort, YB kontrol sensor, dis sicaklik sensori veya
emme basinci sensori ¢oklu segili
YB veya EB kontrol sensoéru secili degil
6...9 role fonksiyonu tayin edildi ancak BMR segili degil
EB kontrol sensori segildi ancak EB kademeleri ve EB analog
cikisi secili degil
YB kontrol sensori segili ancak YB kademeleri ve YB analog
cikisi segili degil
EB kademeleri ve VVR segili degil ancak EB analog ¢ikisi segili
EB kontrol senséru segili degil ancak asagidaki segili

- EB kademeleri

- emis borusu sensoru

- EB analog ¢ikisi

- asagidaki icin dijital giris segili

- geri bildirim, yUk siniri, zorunlu devreden gikma,
emme basinci harici hata

YB kontrol sensori secili degil ancak asagidaki segili

- YB kademeleri

- dig ortam sicaklik sensoru

- YB hatasi icin dijital girig

- YB analog cikis
0 kademeli bir motordan sonra en az 1 kademeli bir motor var
Her EB ve YB kademesi icin tam 1 réle segili olmali.
Aksi, tayin hatasi ile sonuclanir.

Gerek duyulmayan EB/YB kademeleri icin role segili olamaz
Motor sayisindan fazla geribildirim girisi segili
Ayni giris bir kereden fazla segili
Oncelikli motor birden fazla ancak EB kademesi secili degil
CRII modu etkinlestirildi ancak
- EB motoru 1‘in kademe sayisi 2'den az
- EB analog cikisi segili
CRII glic kademesi icin SSR tayin edilmedi
En az bir mevcut giris secili ancak sogutucu akiskan segili degil

* Kullanimdan 6énce UGruniin teknik sinirlarininin istenilen
uygulamaya uyup uymadigini kontrol edin. Gerekli
kosullar, cihazin teknik sinirlarinin digindaysa, cihaz
hasar gorebilir. Ornegin:

- Besleme Gerilimi (trtin Gzerinde yazili)

- Cevresel sicaklik ve nem siniri

- Role baglantilarinin maksimum yiik sinirt ile
kullanicilarin (motor, Isitic vs.) maksimum baglangic
akimi ile karsilastirin

Bu sinirlarin dikkate alinmamasi halinde, ariza veya

hasar meydana gelebilir.

* Sensor/prob kablolari blendajli olmali ve yiiksek akimli
kablolara paralel baglanamaz. Blendajlar tek tarafli olarak
potansiyel dengelemesi igin kontrolore yakin
topraklanmali (potansiyel dengeleme). Aksi halde enduktif
hatalar gerceklesebilir

» Sensor kablolarinin uzatilmasi durumunda sunu dikkate
alin: Kablonun kesiti en az 0,5mm? olmalidir.

* Kontroloriin, giiglii rélelere yakin kurulmasi uygun degildir.
Elektromanyetik parazit sonucu ariza meydana gelebilir.

« veri hatti kablolarini déserken, belilenen gereklilikler
yerine getirilimelidir.

« sicaklik sensorlerinin hepsi ayni tirden olmalidir. Farkli
tirden sensorler kullanildiginda, cihaz duzgin bir sekilde
calismaz.

 TF tUrd sensorler, uzun sure sivi igerisinde galisabilecek
sekilde tasarlanmamistir. sivi ortamda galigtirilacak
sensdrlerin, onlar paslanma ve arizadan koruyacak olan
batirma kilifi veya uygun bir kaplama kullanilmasina
dikkat edin. Asiri sicaklik degisimi gésteren ortamlar
sensOrlere hasar verebilir.

Dikkat

Temizlik

Yumusak, tiyslz bir bez ve gunlik temizlik maddeleri ile

temizlenebilir. Asla asit veya asitli sivilar ile temizlemeyin!
bilgi  Hasar olugma tehlikesi!

| set up: 8.10.15, tkd/jr | checked: 8.2.16, olgun | approved: 23.2.16, ek/oes | transl.(E): corr: 7.3.16. tkd/jr
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|(;all§ma Prensibi

Kontroloriin Girig Sinyalleri

Girig sinyalleri iki uclu kablolu 4-20mA sinyalli
basingtransmiterinden veya4 sicaklik sensorlerinin
birinden gelir. Kaynak, tayin listesindeki h21...
h26‘da segilir.
Egerbirbasingtransmiterisegiliise, C olarak sicakhgi
hesaplayabilmek igin ek olarak h99‘da bir sogutucu
akiskan segilmeli.

Basin¢ Transmiteri Kalibrasyonu,
Gorunti Diizeltimi
Basingtransmiterigirisiiciniletiien 4-20mAsinyaline
hangi basincin tekabil edeceginin belilenmesi
gerekir.
4-20mA-girigleri
Bu girisler i¢in uyumlu basing degerleri h93, h94
(basing transmiteri girisi 1) ve h95, h96 (basing
transmiteri girisi 2) ile belirlenir.

Prob/Transmitter Arizasi

Prob/transmiter arizasi tespit edildiginde tim kade-
meler ayarlanan devreye girme suresinde sirayla
devreye girer. Alarm geciktirme parametresi r08‘in
tanimlanmig ve mevcut olmasi halinde, alarm rolesi
(ALA) kapanir.

Kompresoriin Kontrolii (Yiik)

MSR eco (BMR 3002 ek modiuilli ile) 8 adete kadar
tek veya ¢ok kademeli yikleri kontrol edebilir. Bagli
olan yuUklerin turl ve kademe sayisi h51 ila h58
parametreleri ile tanimlanir.

Kompresér Programlama réle segimi
ho1...
h51 h52 h53 h54 | h05°de agik

4x tek makine 1711111
2x 2 kademeli 2|12(0|0
1x 3 kademeli 3|00} O0

1x 3 kademeli +
1x tek makine. 3|1(0f|0

Kademe Kontrolori

- standard kompresor

- CRII kontrol kademeli/gti¢ kontrollti kompresor

- kondensasyon yiiksek basing kontrolori igin
kullanilabilir

Standard Kompresor

Kontrol set degeri r01 (giindiiz) veya r02 (gece) ile
varsayilidir.r03ile bu setdegerleriicin birmaksimum
deger belirlenebilir. Diferansiyelin buyukligu r04 ile
belirlenir. Diferansiyelin, setdegerinin altinda, Gstuin-
de veya ona simetrik oldugunu r05 belirler.

Devreye Girme (kademeler devreye girer)
Mevcut deger, acilma noktasini astiginda, de-
vreye girme gecikme suresi bagslar (r41 ila r48,
her kademeninki bireysel). Bu sure gegtiginde, bir
kademe devreye girer ve bireysel gecikme suresi
tekrar baglar.

Nétr Bélge

Mevcut deger r04/r05 diferansiyel bolgesinde ise,
herhangibirkademe devreye girmez veyadevreden
clkmaz.

Devreden Cikma (kademeler devreden cikar
Mevcutdeger, kapatmanoktasininaltinadustigunde,
devreden ¢gikma gecikme stiresi baglar (r51 ila r58,
her kademeninki bireysel). Bu sure gegtiginde, bir
kademe devreden gikar ve bireysel gecikme suresi
tekrar baglar.

Sinirlar

Eger Olgllen/hesaplanan mevcut deger kritik bir
degere duserse, kontrolor iki cesit tepki gosterir.
Eger r07 parametre degeri (alarm on uyari)
dustlyse, motorlarin en az 50%'si r08 stiresinden
sonra kapanir.

Egerr06 degerinin altina duserse, ek olarak zorunlu
devreden gikma etkinlesir. Bu etkinlesmeninanlami,
tim motorlarin kapanmasi demektir.

L21 kontroldriin mevcut durumunu
gosterir.

Temel Yiik Degisimi /

Frekans Degisimi Opsiyonu

Sistem dogru boyutlandinldigi takdirde, kompre-
sorlerin/fanlarin  hepsi surekli galismak zorunda
degildir.

Kademe kontrolérleri kullanildiginda bazi motorlar
agir yuklu iken digerleri neredeyse hig yikli olmaz.
Bunun 6nline gegcmek igin temel ylik degisimi fonk-
siyonu kullanilabilir (kademe siralamasi da denir).

r22'deki ayar, motorlarin nispi isleyis suresini géz
onlinde bulundurur ve her motorun yaklasik olarak
ayni isleyis suresinin olmasina dikkat eder. Farkli
varyantlar segilebili. Eger c¢ok yikli makineler
kullaniliyorsa, sadece baslangic kademesinin (=
motor agik) galisma stiresi dikkate alinir.

Kontrol sistemi her motorun c¢alisma ve
calismama surelerini kaydeder ve depolar. Bu ve-
riler dogrultusunda hangi motorun agilacagi ve
kapanacagd: belirlenir.

,Devreye girme* icin kontrolorlin (a) en kisa calisma
suresini mi yoksa (b) en uzun ¢alismama suresi-
ni mi segcmesi gerektigi belirlenebilir. ,,Devreden
¢ikma"“ isleminde ilk olarak daima en uzun ¢alisma
sliresine sahip olan motor kapatilir.

Sistemdeki basing orani  uzun bir sire
degismediginde, devreye girme/devreden g¢ikma
aktif degil ve siralama imkansiz demektir. Gecik-
me suresi (r20) yeni bir motor segimini mimkin
kilabilmek icin belirlenen surenin gegmesiyle kisa
bir devreden gikma baslatir.

Ayrica degisim frekansi icin bir optimizasyon
fonksiyonu se¢mek de muimkindir. Bu optimi-
zasyonu fonksiyonu etkinlistirldigi durumda, dev-
reden g¢ikmada kontroldr, bir motor kapanmadan
once kompresoriin fazladan bir kademesini daha
kapatir.

r21 ile geri bildirimin sinyalinin algilandigini belirley-
en galisma geri bildirim suresi belirlenebilir.

Boylelikle hicbir motor surekli calismaz,
her motordan hemen hemen ayni derecede
faydalanilir.

Minimum Durma Siiresi
Bir motor kapatildigindan ancak minimum durma
sliresinden sonra tekrar agilabilir (r71...r78).

CRIl gii¢ kontrol sistemi ile kompresor

kontrolii

Kontrolmetodu,h49° parametresiile etkinlestirilebilir.
Bu kontrol metodu ile kontrolorlerin sadece bir tane-
si kontrol edilebilir.

Boyle bir kompresor tirinin 6zelligi baslangic ka-
demesinin sogutma kapasitesi olusturmamasidir.
Sogutma kapasitesinin kontroli gu¢ kademelerinin
hizli agilip kapanmasiyla saglanir.

Kontrol

CRII valflerinin kontrolii daima tersinir gerceklesir,
yani eger ilgili c¢ikista gerilim meydana gelirse,
ona iliskin guc kademesi kapali demektir. Degisim
davranigi her gu¢ kademesi igin ayr belilenmesi
gerekir (CRIl igin ters glic kademeleri, h61...h68).

Durma halinde motorun CRII valflerinin glicli kes-
ilir. Motorun agiimasiyla birlikte glic kademelerinin
degisim cikiglari kullanilr.

Eger motor glic kademeleri olmaksizin galigiyorsa,
ayarlanabilen zaman asimi ,r24“ baslar.

Bu stire gectikten sonra, motor kapatilir. CRII valf-
lerinin esit degisimlerini saglayabilmek icin kontrolér,
siralama degisimi gerceklestirir.

Devreye girme/devreden gikma davranisi standard
uygulama ile ayni.

Gii¢ Kademelerinin Atlamasi (toggling)

Eger guc ihtiyaci glic kademesinin surekli degismesi
seklinde gelisirse, devreye girme gecikme suresi/
devreden ¢ikma gecikme suresi kullanilmaz, ancak
ilgili kademe ,r23" stiresinden sonra hemen agilir/
kapanir.

Devreden Cikmada Degisim Frekansi
Optimizasyonlu Temel Yuk Degisimi

Kontrollin baslangic kademesine bagh o¢zel
ihtiyaclari nedeniyle, degisim frekansi optimizasy-
onu galismaz ve etkisizlestiriimelidir.

Yani ,r22“ icin sadece ,000, rr0, hrO* degerlerine
izin verilmigtir.

KYoE?densasyon Yiiksek Basing Kontrolii

Kondensasyon yuksek basing kontroll, analog
cikis sayesinde P-kontroloru olarak ve/veya 8
adete kadar role kademesiyle kullanilabilir. Role
kademeleri 8 makineye kadar tayin edilebilir. Her
kademe icin devreye girme gecikme stresi (d41...
d48), devreden gikma gecikme suresi (d51...d58)
ve bir set degeri kullanilabilir. Her motor manuel/
kapali/otomatik (d61...d68) diye ayarlanabilir ve
ayrica minimum durma siresi belirlenebilir.

YB fonksiyonu, EB fonksiyonu ile ayni degisim op-
timizasyonlu temel yuk degisimine sahiptir.

YB birlesik kontrol diferansiyeli (d12) ve diferansiy-
el pozisyonu (d13) set degeri olarak belirlenebilen
diferansiyel ile galigir.

Acik olan kademelere gére, agma/kapama poziyo-
nu, set degeri-diferansiyel veya ilgili bir sonraki set
degeri + diferansiyele baglidir. Ayrica diferansiye-
lin konumu da dikkate alinir.

Iki (2) sinir deger, ,yuksek basing alarm limiti*
(d17) ve ,ylksek basing 6n uyari limiti“ (d18),
asildiginda hata iletisi meydana getirir.

d18 asildiginda, EB makinelerinin yik siniri, segili
makinelerin maksimum 75%'i olarak etkinlestirilir.
d17 asildiginda, tim EB motorlari hizli devreden
ctkma ile kapatihr.

Minimum Superheat G6zetlemesi (EB)
Bilesim sistemi kontrol edilirken, emis borusunun
icindeki sivi sogutucunun asir dusik supherhe-
atten dolayl kompresdre girmesinden sakiniimali.
Normal igletimde ise sistemin kendisi buna izin
vermez.

Sogutma noktasindaki yuksek atlamali performans
ihtiyaci yuzinden, 6rnegin plakali isi degistiricisi
ve kisa emis borulari, gegici olarak uygun super-
heat saglanabilmesi igin yeterli kompresor guict
mevcut olmayabilir.

Boyle durumlarigin cok dusuk superheat degerinde
alarmi tetikleyen ve sogutma noktasinin ek valf-
lerini 6zel ayarlarla kilitleyen ,Minimum Superheat
Uyari Esigi* (P10) gozetleme fonksiyonu vardir.

Bunun icin emis borusunda ek bir sicaklik probu
(Sut) kullaniimahdir. Bu 6lgllen deger ve basing
transmiterinden elde edilen deger ile bilesimin
emme gazi superheat degeri hesaplanir.

Eger (P10)daki ayarlanabilir ,minimum super-
heat uyar! esigi“ altina dusuldiginde ve ,super-
heat uyarisi geciktirme® (P12) siresi bittiginde,
,3SG uyarisi“ alarmi meydana gelir ve gerekirse

sogutma noktalari kilitlenir.

Calisan en son kompresor kademelerinin dev-
reden cikma islemi normal degisim noktasinda
gerceklesmez ama bilesim, emme basinci 6n
uyarisinin sinir degerine kadar emdikten sonra
gecikmesiz kapanir.

Superheat, sinir degeri + diferansiyele ulastiginda,
ilk olarak uyarilar ve sogutma noktasi kilitlemeri ip-
tal edilir.

Eger superheat, belirlenebilen gecikme suresin-
den sonra (P15) ilk sinir degerinden daha diisik
olan ikinci bir sinir degerin altina diserse (merkezi
sistemin minimum superheat kilitteme esigi, P14),
merkezi sistemin hizli devreden ¢ikma iglemi
baslar ve ,SSG hatasI“ alarmi belirir.

Kapanmanin gecikmesi en erken alarm gecikme-
sinin (P12, superheat uyarisi geciktirme) bitisinden
sonra baglar. Ikinci sinira da erisildiginde veya
asildiginda bilesim birakilir.
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Geribildirimli Makineler (EB, motor 1-4)

Bir makinenin mevcut durumunu saptamak icin, geri
bildirimfonksiyonu (h31...h34, tayinlistesi) olan maki-
nenin emniyet zinciri, dijital giris ile denetlenenbilir.
Kontroldr bir makineyi agar ve dijital giriste sebeke
gerilimli geri bildirim sinyali bekler. Geri bildirim belir-
mezse, makine kapanir ve yenisine segilir.
Kontrolériin bekleme suresi r21 ile belirlenebilir.
Makinenin agilmasi basarisiz olursa, otomatik hesa-
planan bir slireden sonra tekrar denenir.

Kademe Rolelerinin Degisim Davranisi
(h61...h68, EB) ve (h81...h88, YB) parametreleri ile
degisimin davranisi aktif (role agar) veya pasif (role
kapar)diye belirlenebilir.,1*ayariile kademelertersine
cevrilir, ,0“ ayari ile kademeler normal degisir.

Yiik Sinirnt (EB)

4 dijital girisin hepsi de yik sinifamasi baslatabilir,
ornegin; pik sireglerinde enerji tasarrufu icin.

Enerji tasarrufunu degisken yapabilmek igin, iki
girisin de calisan maksimum makine adedi (r11...
r12) farkli olabilir.

Motorlarin Galisma Modu (manuel/otomatik)
Her motor (r61...r68, EB)‘de ve (d61...d68, YB)de
manuel olarak acip kapatilabilir, 6regin kapatmak
veya test etmek igin.

Bu parametrelerin  6n degeri
ayarldir.

,otomatik  diye

Ikinci Set Degeri (6rnegin gece modu)

Enerji tasarrufu saglamak istendiginde farkli set
degerleri ile galigilabili. Ornegin r01‘e (emme
basinci set degeri listesi) giindiiz set degeri, r02‘ye
de gece set degeri verilebilir. Bu iki degerin degisim
vakti, dahili saat (P21/P22) ile veya herhangi bir
dijital giris (h31...h34, dnl veya dnh ayan) ile belir-
lenebilir.

DI giriglerin biri gece/gundiiz degisimi igin ayarli ve
etkin ise, ikinci set degeri etkinlesir ve dahili saat ile
degistirilemez.

Degistirme islemi sadece harici gergeklesecek ise,
,P21" ve P22'yi ,0FF* degderine set edilir.

Yiksek basing kontrolorli gece modu igin gece 6t-
elemesi (d10) ve ek olarak analog ¢ikis icin gece
sinilamasi (d11) parametrelerine sahiptir.

Degisken devreye girme/devreden ¢ikma
araciligiyla degisim frekansi optimizasyonu
R)

Emme basincinin set degerinden disuk sapma-
lar gostermesi durumunda kompresor grubun-
da daha dusik adette devreye girme/devreden
¢lkma sz konusu olmalidir. Emme basincinda
hizli degisiklikler meydana geldiginde ise gere-
kli performans yeterince hizli bir sekilde temin
edilmeli veya bir gu¢ fazlaligi hemen tekrar
azaltiimalidir.

Bunun icin set degerinin mevcut degerden
sapmasina bagli olarak degisken bicimde tasar-
lanan devreye girme/devreden ¢ikma uygundur.
r40'ta (set degeri listesi) bu VVR fonksiyonu
cahstirilir.

Emme basinci nétr araligi (diferansiyel aralg)
terk ettigi anda devreye girme/devreden ¢ikma
calismaya baslar.

devreye girme /
devreden ¢cikma
max. stire --t------———
devreden
clkma
(kapatildi)
geciktirme

Diferansiyel araliginin Uzerinde ve altinda
tanimlanabilen birer aralik mevcuttur (devreye
girme bolgesi r41 veya devreden cikma bdlgesi
rd2).

Emme basinci mevcut degeri bu araliklarin ige-
risinde hareket ettiginde devreye girme veya
devreden cikma, parametreler (devreye girme/
devreden c¢ikma stresi min r43 ve devreye gir-
me/devreden ¢ikma stresi maks r44) tarafinca
belirlenen sinirlar icerisinde degistirilir.

Mevcut deger, set degerinden ne kadar
uzaklagirsa devreye girme/devreden c¢ikma
sureleri o kadar kisalir. Bir mevcut deger be-
lilenen araligin diginda bulunuyorsa ayarla-
nan en ufak gecikme suresi kullanilir. Gegen
sure, guncel olarak hesaplanan siireden fazla
oldugunda degisim islemi gerceklesir.

L34 (devreye girme/devreden ¢ikma gecikmesi)
bilgi amacli glincel olarak hesaplanan gecikme
suresini gosterir.

devreye
girme
(kapatildi)
geciktirme

bolimi

e
)%g
To
DO
—_—— " ©
devreye girme / H g i
devreden gikma | S g i
min. siire 1 o= 1
I I 1
I I >
I<—><—>. - l<—>| Emme basin
devreden  diferansiyel devreye girme ¢
clkma bolumi bélimi

SDS -

Evaporator Kontrolorlii Set Degeri
Otelemesi ile Emme Basinci
Optimizasyonu

EEx-Valfli Evaporator Kontrolorleri:

Dustk gug ihtiyacinda merkezi sistem set degeri
belirlenen degerden yiksek tutulmalidir. Bir eva-
poratériin gug talebi belirdiginde, evaporatorlerin
dusik set degerlerine ulasabilmesi icin yeterince
asagl inmesi saglanmalidir.

Belirli araliklarla bagli kontrolérlerin EEx-valflerinin
aciklik orani belli bir esigi (r18) asip asmadig de-
netlenir. Eger esik en az bir sogutma noktasinda
asildiysa, bilesimin set degeri belli bir deger (r19)
kadar duser.

Uyari problarinin mevcut degerleri en az bir
sogutma noktasinda siniri astiginda da set degeri
dusurdlmelidir. Agma noktasi + d03, sinir degerini
olusturur.

Bir slire boyunca evaporatdrin en az bir tane EEx-
valfi sinirin (r17) altinda ise ve higbiri tst sinirin
Uzerinde degilse, ayricahicbirevaporatdrde guvenlik
sinirt aslimadiysa, set degeri belirlenen bir deger
(r19)kadarartirilabilir. Setdegerir03‘de (maksimum
set degeri) belirlenen degere kadar ytikseltilebilir.

EEx-Valfi olmayan Evaporator Kontrolorii
EEx-valfi olmayan kontrolérlerde islem farkh
uygulanir:

Uyari probununmevcutdegerisinirdegeriniagsmasi
halinde (agilma noktasi + d03), emme basinci set
degerininazaltiimasiistenir. Egermevcutdegersinir
degerin altinda veya onunla esit ise, emme basinci
set degeri yukseltilebilir.

Kompresor kontrolori tarafindan kullanilan set
degeri, ayarl set degerinden (r01 veya r02) ve
optimizasyon isleminde meydana gelen Gteleme
degerinden olusur. Ayarlanan set degeri, mimkiin
olan en dusik set degeridir.

Bagliolan tim EEx-valflievaporatér kontrolértigin 2
parametre mevcuttur. Bu parametrelerde asagidaki
etkiler kurulabilir:
0= kapali / etki yok, 1=sinir sicaklik,
2= sinir sicaklik+agiklik orani
dos........ emme basinci degisimi

- sicaklik 6teleme

Bufonksiyonla Uretilen yikseltme/azaltmadegerleri
L31/L32'de okunabilir.
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Analog Cikis

Dijital Girigler

Analog cikis, regiilasyon amagli veya mevcut
degerin iletiimesi icin kullanilabilir. Sinyal, ,h40“de
(tayinlistesi) belirlendigi tizere DC gerilimi (010) veya
DC akimi(420)olarak bulunur. ,L96“ (mevcutdeger
listesi) parametresi segcili bolgenin ¢ikis sinyalini
%-oran olarak gosterir. ,h41“ (tayin listesi) ¢ikisin
davranisini belirler.

Fonksiyonlar

h41 = - =cikis sinyali 0V veya 4mA olarak
sabitlendi

h41 =100 = ¢ikis sinyali 10V veya 20mA olarak
sabitlendi

h41 = LPI* =PI kontrol ¢ikisi EB
h41 = HP* =P kontrol ¢ikisi YB

Analog Gikigh Kontrol (Pl kontrolorii, EB)
Asagidaki parametreler set degeri listesinde aya-
rlanarak isleme uyarlanabilir. Atil zamani ylUksek
kullanimlarigin kontrol6r ek bir ¢ikis gecikmesidaha
kullanima agar:

r3= Pl orantili bolge, set degderinin
simetrik olarak etrafindadir

r14 = Pl integral zamani

r15= Pl ¢ikis gecikme

r6 = Pl kademe olglist

Kontrolrden, analog cikis sinyalinin ylkselmesine
veya dismesine neden olacak bir istek gelirse,
cikis gecikme suresi (r15, set degeri listesi) baslar.
Bu zaman diliminde ¢ikis sinyali yanlizca ayarlanan
ylizdelik oranda degisir (kademe 6lgusu, r16).
,r16“nin degeri ,100%" ve ,r15in degeri ,0* olarak
ayarli ise bu fonksiyon devre disidir.

Buparametreler,analog cikislagerceklestirilebilecek
tim PI fonksiyonlari i¢in gegerlidir.

Kontrol Ozelligi (EB)
A

set degeri
sapmas!

3
5}
x

I-blim

cikis

P-bolim

| 5V veya 12mA
| T raPl -—
integral zamani

r15: orantil bélge

M= —m = ===

Analog Cikisla Kontrol (P-Kontrol6rii, YB)

Asagidaki parametreler, set degeri listesinde ayar-
lanarak isleme uyarlanabilir.

d20 =
d21=

Frekans invertorini tetiklemek igin bu fonksiyon
kullanilabilir.

Devreye girme ve devreden gikma degisim noktalari
P-bdlgesini olusturur. P-kontroldru aktif oldugunda,
devreyegirmesinyaliyalnizcaanalog ¢ikis maksimum
degere ulastiginda olusturulur.
Digertaraftan, devreden gikmasinyaliyalnizcaanalog
cikis ,0%" degerine dustigunde olusturulur.

,Gece sinirlamasi‘ set degeri (d11) ile analog
citkisin gece kullanimindaki maksimum degeri
sinirlanabilir.

P analog ¢ikis - ¢ikis gecikme
P analog ¢ikis - kademe 6lglist

Fonksiyon Kontrolii

L96 (mevcutdegerlistesi) mevcutcikis sinyalini segili
bolgenin %-orani olarak gosterir.

DI1...DI4 (sebeke gerilimi) dijital girigleri ile tayin liste-
sinde belirlenebilen bir takim gérevler tetiklenebilir.
Girig, gerek duyulmadiginda kapatiimaldir. Girigin
tepki gostermesigerilim varliginamiyoksa yokluguna
mi olacag, secilen géreve baghdir:

dijital giris kapali

LL i= ylk siniramasi 1 (r11) baglar (aktif)

L2 = ylk sinirfamasi 2 (r12) baglar (pasif)

FbL = kademelerin zorunlu devreden gikmasi
(pasif)

FbH = kademelerin zorunlu devreden gikmasi
(aktif)

dnL = gece modu, yani gece set degeri (pasif)

dnH= gece modu, yani gece set degeri (aktif)

LFL = harici emme basinci arizasi (pasif)

LFH=harici emme basinci arizasi (aktif)

HFL = harici yliksek basing arizasi (pasif)

HFH = harici yliksek basing arizasi (aktif)

~ { = motor 1 geri bildirim sinyali (aktif)

~Z = motor 2 geri bildirim sinyali (aktif)

~3 = motor 3 geri bildirim sinyali (aktif)

4 = motor 4 geri bildirim sinyali (aktif)

Role Cikiglari

SSRrole gikisi dahil tim réle gikiglarina bir fonksiyon
tayin edilebilir (h01...h09).
Bunun yaninda, her réle manuel olarak acilabilir.

réle ¢ikisl kapali

role cikisi strekli agik
uyari/alarm

emis agsir yuksek sicaklik uyarisi

role ¢ikigi EB 1. kademeyi gevirir
réle cikisi EB 2. kademeyi gevirir
role cikisl EB 2. kademeyi gevirir
role ¢ikigi EB 2. kademeyi gevirir
réle cikisi EB 2. kademeyi gevirir
role cikisl EB 2. kademeyi gevirir
role ¢ikigi EB 2. kademeyi gevirir
réle cikisi EB 2. kademeyi gevirir

réle ¢ikisi YB 1. kademeyi gevirir
role cikisi YB 2. kademeyi gevirir
role cikisi YB 2. kademeyi cevirir
role ¢ikisi YB 2. kademeyi gevirir
role cikisl YB 2. kademeyi gevirir
role cikisi YB 2. kademeyi cevirir
role ¢ikisi YB 2. kademeyi gevirir
role cikisi YB 2. kademeyi gevirir
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Gergek Zaman Saati /
Zaman Senkronizasyonu / Gece Modu

Kontroloriin gergek zaman saati, sahip oldugu
arabellek sayesinde, elektrik kesildikten 10 gin
sonrasina kadar galismaya devam eder. Saat ve
tarih mod listesindeki ,P80“ ... ,P95“ parametreleri
ile ayarlanir.

Fabrika ayarinda Merkezi Avrupa Bdlgesi igin
standart olan GMT +1:00 varsayilidir (P71 = 60
min). Uriin farkl bir (ilkede kullanimda ise bu deger
degistirilebilir.

Yaz/Kis Saati degisimi - Saat Dilimi

1996'nin glincel AB kurallarini (EU 96) dikkate
alan mod listesindeki ,P70 = EU“ parametresi,
yaz/kis saati degisimini otomatik olarak gergeklestirir.
Ancak bu ayar ihtiya¢ halinde kapatilabilir ve
degistirilebilir.

Su an hangi durumun (yaz/kis) etkin oldugu P69
parametresi yardimiyla okunur.

Degisken Saat Dilimleri

,P70 =tun” ile degisken saat dilimi fonksiyonu
etkinlestirilir ve ,P72"...,P79“ parametreleri ile
uyarlanir.

P72 ,yazACIK ay“ (varsayilan 3, mart) yaz saati ..
uygulamasinin baslangic ayi

P73 ,yazACIK gun® (varsayilan 0, pazar) yaz saati
uygulamasinin baslangi¢ haftagiini

P74 ,yazACIKx-glin“ (varsayilan 5, son pazar) ayin
x-inci ,yazACIK gun“de ayarli olan gunt

P75 ,yazACIK saat* (varsayilan 2, saat 2) yaz saati
uygulamasinin baglangic saati

P76 ,yazKAPALI ay” (varsayilan 10, ekim) yaz saati
uygulamasinin bitis ay!

P77 ,yazKAPALI gin“ (varsayilan 0, pazar) yaz ..
saati uygulamasinin bitis haftagiini

P78 ,yazKAPALI x-gun“ (varsayilan 5, son pazar)
ayin x-inci ,yazKAPALI gun“de ayarli olan gunu

P79 ,yazKAPALI saat* (varsayilan 3, saat 3) yaz
saati uygulamasinin bitis saati

Yaz/kis saatine gecis o an etkin olan zaman
degerlerine gore gerceklesir.

Zaman Senkronizasyonu
Saat ve tarihin evaporatére iletilip iletimeyecegi
mod listesindeki P20 ile belirlenir.

ikinci Set Degeri Modu (Giindiiz/Gece Modu)
Sayfa 12'ye bakiniz.
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Kontrolorlerin E-Link ile aga baglanmasi

MSR eco baska ELREHA kontrol cihazlariyla 78'e
kadar kontrolorin iletisimini saglayabilen RS-
485-2-kablo veriyolu tUzerinden ada baglanabilir.
lletisim igin E-Link iletisim protokolt kullanilir. Ag
baglantisinda her kontroloriin kendi adresi vardir
(,P90*, mod listesi).

A I Asla adres 64l kullanmayin !!

Veriiletim hiz1,,96" (9600 Baud) olarak varsayilidir
ve mod listesindeki ,P89“ parametresi ile
degistirilebilir.

MSR eco bir aga bagl olmadigdi siirece bu para-
metreler dnemsizdir.

Front End Sistemlerde Uzaktan Kontrol

MSR eco SMZ gibi bir frontend sistemine bagliise,
arabirim Uzerinden uzaktan kontrol edilebilir.

Bu durumda MSR eco‘nun tim ekran igerigi
ve tuslan islevleriyle birlikte front end sistemine
aktarilr.

Bilgisayar ile Konfigiirasyon / Servis

RS-485 arabirimi vasitasiyla kontrolor bilgi-
sayara baglanabilir. ,Coolvision-MES* bilgi-
sayar uygulamasini kullanarak parametreler
degistirilebilir, yedekleme amagh hard diske
kaydedilebilir (download) veya kontrolore génde-
rilebilir (upload).

Bu iglemlerin yapilabilmesi igin bilgisayar RS-485
(kart veya SSC) ile donatiimis olmalidir.

Veri Baglantisinin Kablolanmasi (Ag Baglantisi)

Yandaki semada ,,network/line* arabirimi ile farkh
kontrol&rlerin veri baglantisi kablolanmasininnasil
yapildigi gorulebilir. Veri baglantisinin blendaji
her kontrolorde en yakin topraklama terminaline
baglanmalidir (PD /potansiyel dengelemesi). PE
baglantisi (terminal 1) ve terminal 24 de en yakin
topraklama terminaline baglanmaldir.

Boylelikle kontrolorler arasindaki uzun veri
baglantilarinda dahi iyi bir potansiyel dengelemesi
saglanir.

Koruyucu
topraklama

Note JT— Topraklama
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Evaporator Kontrolorlerinin Slave Olarak Baglanmasi

MSR eco, EVP ve TKP serisinden 64 adete
kadar evaporator icin merkezi birim olarak
kullanilabilir. Bunlar ayri bir ag arabirimi Gzerin-
den baglanabilir.

Bu durumda da blendajlarin, PE baglantisinin
(terminal 1) ve terminal 24‘Gn en yakin topraklama
terminaline bagh olmasina dikkat edilmelidir.

Baglh olan her kontrolériin hem kontrolérde
hem de adres listesindeki A00...A63 parame-
trelerinde belirlenmesi gereken kendi adresi
vardir. Boylelikle veriler merkezi iletim igin ve
kontrol fonksiyonlarinin optimizasyonu igin
kullanilabilir.

Kullanilan kontrol6riin tird (her kontrolérigin d01)
ve MSR eco‘’nunemme basinci 6telemesine etkisi
(her kontrolor icin d02 ve d03) adres listesinde
secili olmahdir.

Koruyucu
topraklama

Note JT— Topraklama
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4 emme basinci kademesine kadar konfigurasyon érnekleri

Bu cizelge sayesinde belirli bir sistem dlizeni igin ayarlanmasi gereken parametreler hakkinda genel bir izlenim edinilebilir.
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Uygulama CRII diger h01 h02 h03 h04 h05 h49 | h61 | h62 | h63 | h64 [ h51 | h52 | h53 | h54 [ h50
no. kompresorii | kompresorler
CRIl
kompresori
1 2-silindir | -- Alarm - - Motor 1 | CRIlvent. | 1 0 1 0 0 2 0 0 0 1
CR(kad.1) | 1.1 (kad.2)
2 2-silindir | 1x1 kademe | Alarm - Motor 2 | Motor1 [CRIlvent.| 1 0 1 0 0 2 1 0 0 1
(kad. 3) |CR(kad.1)| 1.1 (kad.2)
3 2-silindir | 2x1 kademe | Alarm | Motor 3 | Motor2 | Motor1 | CRIlvent.| 1 0 1 0 0 2 1 1 0 1
(kad.4) | (kad.3) |CR(kad.1)]|1.1(kad.2)
4 2-silindir | 1x2 kademe | Alarm | Motor 2 | MV 2.1 Motor 1 | CRIlvent. | 1 0 1 0 0 2 2 0 0 1
(kad.4) | (kad.3) |CR(kad.1)]| 1.1 (kad.2)
5 4-silindir |-- Alarm - CRIlvent. [ Motor1 | CRIlvent. | 1 0 1 1 0 3 0 0 0 1
1.2(St. 3) | CR(kad.1) | 1.1 (kad.2)
6 4-silindir | 1x1 kademe | Alarm | Motor 2 | CRIlvent. | Motor 1 | CRIlvent.| 1 0 1 1 0 3 1 0 0 1
(kad.4) | 1.2 (kad3) | CR(kad.1) | 1.1 (kad.2)
7 6-silindir |-- Alarm | CRIl vent. | CRIl vent. [ Motor 1 [ CRIlvent.| 1 0 1 1 1 4 0 0 0 1
1.3 (kad4) | 1.2 (kad.3) [ CR (kad.1) | 1.1 (kad.2)
Konv.
kompresorii
20 -- 2x1 kademe | Alarm | Motor 1 | Motor 2 -- -- 0 0 0 0 0 1 1 0 0 0
(kad. 1) | (kad.2)
21 - 3x1 kademe | Alarm | Motor 1 | Motor 2 | Motor 3 -- 0 0 0 0 0 1 1 1 0 0
(kad. 1) | (kad.2) | (kad.3)
22 - 4x1 kademe | Alarm | Motor 1 [ Motor 2 | Motor 3 | Motor 4 0 0 0 0 0 1 1 1 1 0
(kad. 1) | (kad.2) | (kad.3) | (kad.4)
23 - 1x2 kademe | Alarm | Motor 1 MV 1.1 - - 0 0 1 0 0 2 0 0 0 0
(kad. 1) | (kad.2)
24 - 1x2 kademe | Alarm | Motor 1 MV 1.1 Motor 2 - 0 0 1 0 0 2 1 0 0 0
+ 1x1 kad. (kad. 1) | (kad.2) | (kad.3)
25 - 1x2 kademe | Alarm | Motor 1 MV 1.1 Motor 2 | Motor 3 0 0 1 0 0 2 1 1 0 0
+2x1 (kad. 1) | (kad.2) | (kad.3) | (kad.4)
kademe
26 - 1x1 kad. + | Alarm | Motor 1 Motor 2 MV 2.1 - 0 0 0 1 0 1 2 0 0 0
1x2 kademe (kad. 1) | (kad.2) | (kad.3)
27 -- 1x1kad. + | Alarm | Motor 1 | Motor2 | MV 2.1 MV 2.2 0 0 0 1 1 1 3 0 0 0
1x3 kademe (kad. 1) | (kad.2) | (kad.3) | (kad.4)
28 -- 2x2 kademe | Alarm | Motor 1 MV 1.1 Motor2 | MV 2.2 0 0 1 0 1 2 2 0 0 0
(kad. 1) | (kad.2) | (kad.3) | (kad.4)
29 -- 1x3 kademe | Alarm | Motor 1 MV 1.1 MV 1.2 -- 0 0 1 1 0 0 3 0 0 0
(kad. 1) | (kad.2) | (kad.3)
30 - 1x3 kademe | Alarm | Motor 1 MV 1.1 MV 1.2 Motor 2 0 0 1 1 0 3 1 0 0 0
+ 1x1 kad. (kad. 1) | (kad.2) | (kad.3) | (kad.4)
31 -- 1x4 Alarm | Motor 1 [ MV 1.1 MV 1.2 MV 1.3 0 0 1 1 1 4 0 0 0 0
kademe (kad.1) (kad.2) | (kad.3) | (kad.4)




sayfa 16 Kullanim Talimatlari Sahne regulatérii MSR eco 3140

EC Declaration of Conformity c €

For this stage controllers we state the following: When operated in accordance with the technical manual, the criteria have been met that are outlined in the
EMC Directive 2004/108/EC and the Low Voltage Directive 2006/95/EC. This declaration is valid for those products covered by the technical manual which
itself is part of the declaration.

Following standards were consulted for the conformity testing to meet the requirements of EMC and Low Voltage Guidelines:

EN 55011:2009+A1:2010, EN 61010-1:2010, EN 61326-1:2013 (CE marking of year 2015)
This statement is made from the manufacturer / importer by:
ELREHA Elektronische Regelungen GmbH Werner Roemer, Technical Directog;?
D-68766 Hockenheim, Germany i
www.elreha.de Hockenheim {

(Name / Address) (City) (Date) (Sign)

detaylar duyurulmadan degisebilir. Tarif edilen fonksiyonlarin, sadece birinci sayfada belirtilen strimli yazilima sahip olan Urtnler ile gegerli

ﬂ Uriiniin bir pargasi olan bu kilavuz, dikkat ve ézveri ile hazirlanmis olmasina ragmen, hatalar igerebilir. Ozellikle yazilim olmak lzere, teknik
oldugunu lutfen dikkate alin. Farkl stirimli yazilima sahip cihazlar biraz farkh ¢alisabilir.
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