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» GENEL

Vakum sistemi, ylksek basingli dokim hattina yardimci ekipman olarak
dizayn edilmigtir . Hem yeni tezgahlarda hem de mevcut eski tezgahlara
kullanilabilir. ilave olarak ,tam otomatik dékiim tezgahlari icin gerekli olan
iletisim sinyallerini hem gdénderilip hem de alinmasini saglayabilmektedir.
Modern kontrol sistemi sayesinde iglem optimize edilir ve sistemin manu-
el olarak denetlenmesi ihtiyaci ortadan kalkar. Bu sekilde, tum Gretimin
kalitesi yukselmis olur .

@D Cihazi dikkatlice aginiz. Tagsimadan kaynaklanan her hangi bir hasar yada
parcalarin eksik olup olmadigini kontrol ediniz.

@D Kullanma kilavuzunu dikkatle okuyunuz ve cihazi kullanacak personelin
kullanmadan once kilavuzu okumasini saglayiniz

@D Kilavuzu her kullanicinin kolayca ulasabilecegi bir yerde muhafaza ediniz.

V1.1 -14.03.2025
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>» GUVENLIK
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Dokum galigsmalart igin yururlukte olan tum emniyet ve kaza onleme yonet-
meliklerine uygun olarak uretilmistir.

Yanici maddelerle calisirken ekstra dikkatli olun; veri sayfalarina gtivenlik
icin dikkatlice bakin.

Yanicli ve patlayici maddelerin ¢gevresinde galisirken ekstra dikkatli

olun. Motorlar kivilcim Uretmeyen tiptir, ancak cihaz yanici ve patlayici
gazlarin bulundugu ortamlarda g¢alistiriimamalidir.

Cihazinizin besleme figini sebekeye takmadan o6nce, cihaz arkasindaki
etiketten elektrik bilgilerini kontrol ediniz.

Cihazi ilk kez ¢alistirirken ve kullanmaya basladiktan sonra karsilastiginiz
herhangi bir problemde profesyonel servis elemanlarindan destek aliniz.

Onarim galismalari TEKNOSEM A.$. tarafindan yada onaylanan teknis-
yenler tarafinda yapilmalidir.

Cihazin galisacagi yuzey kaygan olmamaldir.

Cihaz 380 V 50 Hz ile calisir.

Cihazinizi tam topraklanmis prize takarak kullaniniz.

Pano igerisinde bulunan sigorta cihazinizi agiri akimdan korur. Agiri akim-

dan yanan sigortalari ayni degerdeki yeni sigorta ile degistirerek cihazi
yeniden kullanmaya devam edebilirsiniz.

V1.1 -14.03.2025
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> CIHAZ TANITIMI

ikaz Lambasi

Vakum Giris/ Cikisi

. Pano Kilidi
Texnosem |
Kontrol Unitesi
Acil Durum Stop
Butonu
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> KURULUM

/ Vakum Unitesi , dokim tezgahinin sabit ( hareketsiz ) kalip yarisina mim-
kin oldugu kadar yakin olacak sekilde konumlandiriimahdir. TUm hortum
ve kablolar sivi metalin erisemiyecegi sekilde kurulmaldir.

\/ Elektro-pndmatik kabinin kapisi (60 cm agilir) ve vakum pompasi bolu-
munun kapaginin agilabilmesi i¢in yeterli alan birakilmasina dikkat ediniz
/ (40 cm acilr).

Vakusem Unitesi tekerlekler Gzerine monte edilmistir; bu ylizden kontrol
ve bakim amaciyla kolayca ileri geri hareket ettirilebilir.

ELEKTRIK BAGLANTILARI

/ Elektro-Pnomatik kabinin digindaki ana switch “0” pozisyonunda olmalidir
( OFF — pozisyonu)

Vakusem Unitesine yakin bir yerde , esit soket ¢ikisli veya korumali sOk-
\/ me veya ayirma switch’li 3 fazli kaynak baglamanizi 6nermekteyiz. Unite
esnek bir kabloyla (X1) belirtilen pozisyona baglanmalidir.

Pano
Acma/Kapama
(Pako Salter)

Valf hava

Ana hava baglantisi

baglantisi

V1.1 -14.03.2025
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BASINGLI HAVA BAGLANTISI

/ Vakusem unitesine en az 5 bar ( 70 PSI ) basin¢l hava saglamaniz ge-
rekmektedir. 4 metre standart uzunlugunda bir baglanti hortumu (AS)
vakum unitesi ile birlikte verilmektedir.( diger uzunluklar opsiyon olarak
mevcuttur. Hava basinci 4 barin altina inip ¢gikamaz aksi halde bir Alarm

verilecektir.

\/ Baglanti hortumu ile basingli hava arasindaki baglanti masteri tarafindan
yapilacaktir

v

7 e

Basingli hava Unitesindeki (SV1) hava basincini 5.5 - 6 bar olarak ayarla-
yiniz. Manometre (PS1) ayarlanmis basinci gostermektedir.

8 V1.1 -14.03.2025
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VAKUM VALFi ILE VAKUSEM UNITESiI ARASIN-
DAKi BAGLANTILARI KONTROL EDINiz

v
v

Valf , Teknosem tarafindan gonderilen hortumlar ile S, M, P ve VA1 / VA2
- VB1 / VB2 portlarina (pndmatik kabinin Gzerinde bulunmaktadir), bag-
lanmalidir.

* M Kalip boslugundaki vakum 6lgiim baglantisi . « S Stop fonksiyonu
valfi kapatir “Vakum kilitteme” ve “vakumsuz dokim” (baslama dokim-
leri) konumunda aktiftir « P P-valflerindeki Pulse ( yardimci valf kapama)
fonksiyonu igindir. «+ VA1 /VA2 -VB1/VB2 Ana vakum hortum

Dokum tezgahi calisirken herhangi bir hasar meydana gelmemesi igin
tum vakum ve kontrol hortumlarinin (S M P ) dogru bir sekilde konum-
landinimis olmasina dikkat ediniz. Ana vakum hortumunda herhangi bir
kaz boynu seklinde bukulmeler olmamalidir. Bu tar bukudlmeler sifon etkisi
yaratabilir. Tum baglantilarin sikildigindan emin olunuz. Tam kullaniima-
yan pndmatik baglantilar , Teknosem tarafindan génderilen tapalarla ka-
panmalidir.

Kalip acilip kapanirken hortumlarin surtinme ve ezilmeden dolayi hasar
gbérmemesini kontrol ediniz.

V1.1 -14.03.2025
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Valf giriglerindeki filtre her kullanimda kontrol edilmelidir. 2 haftada bir ice-
risindeki filtre degistirilir. Kullanim sikligina goére stre uzatilabilir. Vakum
filtresi agik agizli anahtar ile altindan ve Ustinden tutularak gosterilen
alandan birbirinden ayrilir. igerisinden gikan filtrenin kirlilik seviyesi kontrol
edilip yenisi ile degigtrilir.

Hortum kirliligine dikkat edilmelidir. Cihaz Gzerinden ayarlanan kirlilik has-
sasiyetine gore cihaz alarm verir. Alarm dogrultusunda hortumlarin i¢ ve
dis temizligi yapilr.

Tankin bakimi senede bir defa mut-
laka yapilmalidir. Vakum dnitesi
elektrik baglantisi kesilir. Tankin bog
oldugundan emin olunur. Ardindan
tankin altindaki vidalar sokulerek
kapak cikartilir. iceride su var ise bir
kaba bosaltilir, igerideki pislikler te-
mizlenir, Temiz ve kuru oldugundan
emin olunan tankin kapagi tekrar
kapatilir.

Cihazin hava beslemesi 6 bar ve
kurutulmus hava ile beslenmelidir.
Resimde gorulen su filtresinin ¢a-
lisma araligina gore kontrol edilip
haznenin su dolu olmadigi gozlenir.
Su var ise altindaki butona basarak
bosaltilir.

10
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Cihazin sol tarafindaki havalandirma kapagi vidalari sokulerek acilir. Ka-
‘/ pagin altindaki vakum jeneratorinin yag seviyesi ve kirliligi gozlenir. Yag

eksildiyse firmanin (DVP) 6nerdigi yag ile tamamlanir. Vakum jenerato-

rindeki daha blyuk bakimlar igcin DVP firmasindan yardim istenir.

> KONTROL UNITESI TANITIM

Hizl1 Erigim ve Bilgi Ekrani

2 -Vakum
Grafigi

3 - Cevrim

1 -Déngii
F1 Gecmisi

Cevrimi

F5 1 - Regete

2 -Vakum
Ayarlan

1-Tank
F2 Ayarlan

3 - Profil Kirlilik

1 - Sayaclar
ve Bakim

1-Zaman i 1 - Kullanic1 2 -Sistem
Ayarlan Ayarlan Ayarlan

1 - Sistem 2 - Girig /
F4 Parametreleri F8 - Cikislar

/ﬁ\mFIHFZMFBMFJL

|

a0

Program sematigi goésterimi ve hizl erigsim igin tasarlanmistir. Fonksiyon ve
alt fonksiyonlara ulagimda kolaylik saglamaktadir.

V1.1 -14.03.2025
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F1\1 - DONGU CEVRIiMI EKRANI VE GENEL
FONKSIYON BUTONLARI

Dongii Cevrimi [3:1] / / _%TEKNDS )
Q- T T T 1
R A Kanali B Kanali Manuel
Durduruldu Kapali Kapali Calisma Calistir
Otomatik

ﬂ Alktif Program:Teknosem Aktif Kullamic1: Yetkisiz

Teknosem
@

Vakum
0000 - 0000 —

N 0175/ 0175 — \ HD

B 0182/ 0185 —| e
B S—

Kirlilik %

@\ 0000 - 0000 T [e

™ 13337 1361 . LA

B 0486 | 1180 | l | ]
T1 T2 T3

/ﬁ\‘ F1 F2 F3 F4 F5 ‘ F8

1) A Kanal Kapali: A kanalini devreye alir, devreden c¢ikarir. Sistem calistiril-
madan once ayarlanmalidir.

2) B Kanal Kapali: B kanalini devreye alir, devreden c¢ikarir. Sistem c¢alistiril-
madan once ayarlanmalidir.

3) Manuel Calisma: Manuel veya otomatik olarak kontrol segimi yapar. Sistem
calistinimadan 6nce ayarlanmalidir.

4) Caligtir: Sistemi galistirir veya durdurur.

5) Vakum Penceresi: Guncel vakum Ust limitini — alt limitini, en son ¢gevrimde
kaydedilen A kanali vakum degeri ve B kanali vakum degeri goruntulenir. Pasif
olan kanalin degerine otomatik olarak O atanir.

6) Profil Kirlilik Penceresi: Guncel kirlilik Ust limitini — alt limitini, en son ¢ev-
rimde kaydedilen A kanali kirlilik degeri ve B kanali kirlilik degeri goruntulenir.
Pasif olan kanalin degerine otomatik olarak 0 atanir.

12 V1.1 -14.03.2025
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F1\2 - VAKUM GRAFIiGi EKRANI

Vakum Grafidi [3:2]

- :
w | EKNOSEM

11:26:37
Durduruldu

Otomatik

A Kanal
Kapal

B Kanali
Kapal

Manuel

Calisma Cahistir

|_ Manuel

Vakum
0000 - 0000
A 0147 1 0000
B 0000 / 0000

4
L |

Kirlilik
0000 - 0000
A 39521 0000
B 0000 / 0000

i

B0

J INENENNR SAREEENE SRNYRNNR SRNNNANR CRRNNNE]

@u & 2
A g g g

—Al
—A2

Bl
—B2

©,

Dk

)
N

F3

F4

F5

Fé6 F7 ‘ F8

Aktuel vakum grafigidir. Anlik olarak vakum degerleri buradan takip edilebilir.

V1.1 -14.03.2025
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F1\3 - CEVRIM GECMIiSi EKRANI

Cevrim Gegmisgi [3:3] s TEKNOSEM
11:26:40 A Kanali B Kanali Manuel

Durduruldu Kapall Kapali Calisma Calistir
Otomatik

Vakumsuz Cev. Yeterli Vakum Yetersiz Vakum Toplam Cevrim
Vakum
00000000 |f—2 L 0 | 0 [ 18
Saat AlVak A2Vak BlVak BJVak AlKir AJKir BLKir B2Kir
A 0147 1 0000 11:16 | 0147 | 0000 0000 ] 0000 3952] 0ooo| oooo] oooo 1-10
B 0000 / 0000 11:08 | 0126 | 0000 | 0000 | 0000 | 4122 | 0000 | 0000 | 0000
11:08 | 0125 0130 0000 | 0000 | 4036 | 4193 | 0000 | 0000
sl | 11.06 | 0163 | 0167 ] 0167 ] 0168 | 4136 4299 | 1975 | 3869
Kirlilik 11:06 | 0141 | 0144 ] 0152 | 0150 ] 3466 | 3603 | 1600 3221
11:06 | 0146 | 0000 0150 0000 | 3701 ] 0000 1721 ] 0000
0000 - 0000 11:03 | 0213 | 0000 | 0216 | 0000 | 4045 0000 | 1907 | 0000
A 3952 / 0000 11:00 | 0133 | 0000 0880 0000 | 4411 0000 | 2103 | 0000
10:58 | 0151 | 0000 | 0880 | 0000 3979 | 0000 1851 | 0000
B 0000 / 0000 10:57 | 0126 | 0000 | 0891 | 0000 | 4004 | 0000 | 1872 0000

@muuuuuuL

Cevrim gecmisi ekranidir. Gegmise donuk 100 ¢evrim dlgumu degerleri bu-
rada saklanir.

Vakumsuz Cevrim: Vakum limit Vakumsuz ¢evrim sayisini belirtir.
Yeterli Vakum: Vakum limit degerleri igerisinde kalan gevrim sayisini belirtir.
Yetersiz Vakum: Vakum limit de@erleri diginda kalan gevrim sayisini belirtir.

Toplam Cevrim: Toplam ¢evrim sayisini belirtir.

14
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F2\1 - TANK AYARLARI

- Tank Ayarlar [3:1] .,--TEKNDSEMWI |

10:01:44
Manuel
Calisma Cahistar

A Kanal B Kanal

Durduruldu
Otomatik

Vakum
0000 - 0000

A 0000 / 0000

B 0000 / 0000

‘ Tank Vakum Set 100 .

‘Tank Histerezis Set [ 50

Kirlilik

0000 - 0000
A 0000 / 0000
B 0000 / 0000

‘ Tank Limit Set

Tank ile ilgili ayarlarin bulundugu ekrandir.

Tank Vakum Set: Tank vakum degeridir. Sistem c¢alismaya basladiginda
tank vakumu bu degere kadar dusuruldr.

Tank Histerezis Set: Vakum degderi, set degerinin buradaki deger kadar
Uzerine ¢ikarsa pompa tekrardan devreye girer.

Tank Limit Set: Tank vakum degeri, bu limit degerinin Uzerine ¢ikarsa sis-
tem alarm vererek geribildirim saglar.

V1.1 - 14.03.2025 15
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F2\2 - VAKUM AYARLARI

Vakum Ayarlar [3:2] _-.TEKNDSEIVI ]

10:01:47
Manuel
Calisma Cahistir
=]

A Kanali
Kapal

B Kanal

Durduruldu Kapall

Otomatik

Vakum

0000 - 0000
A 0000 / 0000
B 0000 / 0000

‘Manuel Vakum Stiresi 1.000

‘Vakum Ust Limiti

Kirlilik

0000 - 0000

A 0000 / 0000
B 0000 / 0000

‘Vakum Alt Limiti

Vakum
| Testi _

Manuel vakum kontrolu ve vakum limitlerinin oldugu ekrandir.

1) Vakum Testi: Manuel vakum testini baglatma butonudur. Manuel Vakum
Suresinin degeri ‘0’ ise butona basildigi andan itibaren vakum yapmaya baslar
ve buton birakildiginda vakum degeri alinir ve sonlandirilir. Manuel Vakum
Suresinin degeri ‘0O’dan buyuk ise; butona basildiginda bu sure kadar vakum
yaplilir, sure bittiginde ise vakum degeri alinir ve sonlandirilir.

Manuel Vakum Siresi: Manuel vakum kontrolinin zamanini belirtir. Birimi
saniyedir.

Vakum Ust Limit: Vakum &lgimlerinin Ust limitini belirtir. ‘0’ degeri girildigin-
de fonksiyon pasif olur. ‘0’dan buyuk ve otomatik calismada aktif olur.

Vakum Alt Limit: Vakum olgumlerinin alt limitini belirtir. ‘0’ degeri girildiginde
fonksiyon pasif olur. ‘0O’dan blyuk ve otomatik ¢calismada aktif olur.

16 V1.1 -14.03.2025
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F2\3 - PROFIL KIRLILIK AYARLARI

A 0000/ 0000

Profil Kirlilik Ayarlari [3:3] ke TEKNOSEM®
~10:01:49
Durduruldu AKI;ar:lllh BKI;aI;?Ih é‘; ?:1?:;11 Calistir
Otomatik P P ?
Vakum
0000 - 0000
A 0000 / 0000 |Manuel Kontrol Siiresi | 1.000
B 0000 / 0000 = '
|Kirlilik Ust Limiti 0
Kirlilik Profil |Kirlilik Alt Limiti 0

0000 - 0000 Testi

B 0000 7 0000

/ﬁ\\ F1 F2 F3 F4 F5 Fé F7 F8

Manuel profil kontrolG ve kirlilik limitlerinin oldugu ekrandir.

1) Profil Testi: Manuel profil testini baglatma butonudur. Manuel Kontrol Su-
resinin degeri ‘0O’ ise butona basildigi andan itibaren kirlilik 6lgimUu yapmaya
baslar ve buton birakildiginda kirlilik 6lgimu degeri alinir ve sonlandirilir. Ma-
nuel Kontrol Suresinin degeri ‘O’dan buyuk ise; butona basildiginda bu sure
kadar kirlilik dlguma yapilir, sure bittiginde ise 6lgum degeri alinir ve sonlandi-
rilir. Manuel Kontrol Saresi: Manuel kirlilik kontroltntn zamanini belirtir. Birimi
saniyedir.

Kirlilik Ust Limit: Kirlilik dlgimlerinin st limitini belirtir. ‘0’ degeri girildiginde
fonksiyon pasif olur. ‘O’dan buyuk ve otomatik galismada aktif olur.

Kirlilik Alt Limit: Kirlilik dlgimlerinin alt limitini belirtir. ‘0’ degeri girildiginde
fonksiyon pasif olur. ‘0’dan blyUk ve otomatik galismada aktif olur.

V1.1 -14.03.2025
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F3\1 - ZAMAN AYARLARI

Zaman Ayarlar1 s TEKNOSEM'
10:01:52 A Kanali B Kanah Manuel
Durduruldu Kapall Kapall Calisma Calistir
Otomatik
Vakum o .
Vakum Ejeksiyon Kirhlik Spreyleme
0000 - 0000 g:;:;lglg o Baslangic o S]cnlagm o g?:hl% o Olgtilityor o Y;)p]]f;or

A 0000/ 0000 ;anya]i
B 0000 / 0000 1 - —

ey > > [
Kirlilik 3.000 T2 0.100 T4 _| 0.500 T6

0000 - 0000 Vakum Gecikme | 1 000 Vakum Bitig 0.100 Kitlilik Olgme 0.100
A 0000 / 0000 Vakum Olcme Kililik Gecikme Hava Ufleme

Al | [ ln]wlr]n

Program zaman degerlerinin ayarlandigi ekrandir. Bu degerler sadece oto-
matik ¢calisma igin gecerlidir. Birimi saniyedir.

T1 Vakum Gecikme: ‘Vakum Baslangi¢ Sinyali’ geldiginde bu sure islemeye
bagslar. S4 parametresinin degeri ‘1’ ise bu sure igerisinde dusuk vakum yapilir,
deger ‘0’ ise vakum yapilmaz sadece gecikme uygulanir.

T2 Vakum Olgme: Yiiksek vakum ve vakum 8lgiim islemlerinin yapildigi
periyottur. Periyot sonunda vakum degeri olgulur. Vakum degeri limitleri agsarsa
alarm verilir.

T3 Vakum Bitig: T2 suresi bitiminde, T3’e direk olarak devam edilir. Bu sure
bitiminde de yuksek vakum sonlandirilir ve T3 degeri kadar gecikme uygulanir.

T4 Kirlilik Gecikme: T3 slresi bitiminde T4’e devam etmek igin ‘Kalip Agll-
dr’ sinyali beklenir. Sinyal geldiginde T4’e devam edilir. Kirlilik dlgima éncesi
bekleme kismidir.

T5 Kirlilik Olgme: T4'(in siiresi bittiginde T5’e direk olarak devam edilir. Bu-
rada kirlilik 8lgiimi T5 bitiminde yapilir. Olgtimler limitleri agarsa alarm verilir.

T6 Hava Ufleme: T5'in siiresi bittiginde T6’ya direk olarak devam edilir. Bu
kisim yaglama yapilirken profilden hava Gflemek igin kullanilir.

v
v

18 V1.1 -14.03.2025
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F4\1 - SISTEM PARAMETRELERI

Sistem Parametreleri [2:1] -TEKNDSEIVI
I A Kanal B Kanali Manuel

Durduruldu Kapall Kapall Calisma Calistar
Otomatik

Vakum
0000 - 0000

A 0000 r 0000 S1 Vakumsuz Enjeksiyon:(Q 0

B 0000 r 0000
- e
Kirlilik

0000 - 0000
A 0000 / 0000

B 0000 1 0000 @
/ﬁ\\‘l"l|}'2 F3 F4‘P5|P6 F7‘I—'8

Sistem parametrelerinin ayarlandidi birinci ekrandir.

S2 Alarm Aktif Sayac1:( 0

S$1 Vakumsuz Enjeksiyon: Otomatikte ilk kag gevrimin vakumsuz olacagini
belirtir. Deger ‘0’ ise parametre pasiftir.

S2 Alarm Aktif Sayaci: Kirlilik alarm sayisi bu parametre degerine ulastigin-
da sistem alarmlarina izin verilir.

V1.1 - 14.03.2025 19
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F4\2 - SISTEM PARAMETRELERI

Sistem Parametreleri [2:2]

-TEKNDSEM

10:02:00
Durduruldu
Otomatik

Vakum
0000 - 0000
A 0000 1 0000
B 0000 r 0000
- e
Kirlilik
0000 - 0000
A 0000 / 0000

B 0000 1 0000 J@

A Kanali B Kanali
Kapali Kapali

‘ g?lr;f; m Calistir

Vakum Tipi:
§3 0=Valf
1 = Chill Blok

T1 Diistik Vakum:
S4 0=Kapal
1=Ack

Tank Alarm Zamani:
S5 0 = Dogrudan
1-10 dk = Zaman Sonra

/ﬁ\\‘l"l|}'2 F3 F4‘P5|F6 P7‘I—'8

Sistem parametrelerinin ayarlandigi ikinci ekrandir.

S3 Vakum Tipi: Caligilacak profil se¢imi yapilir. (0: Valf ve 1: Chill Blok)

S4 T1 Dusiik Vakum: T1 zamaninda dusuk vakum yapilip yapiilmayacagi

ayarlanir.

S5 Tank Alarm Zamani: Tank vakum degeri, Tank Limit Set degerini ihlal su-
resini belirtir. Tank vakum degeri, girilen zaman kadar limit degerinin Uzerinde

kalirsa alarm verilir.

20
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F5\3 - RECETE

Recete [ 3:1] e TEKNOSEM
A A Kanali B Kanali Manuel
Durduruldu Kapall Kapall Calisma Calistir
Otomatik
Vakum - ‘ Recete Adi: 1- Teknosem ‘ e
0000 - 0000

A 0000 1 0000 ‘Tl - Vakum Gecikme 1.000 ‘Tcl - Kirlilik Gecikme . 1.000
B 0000 / 0000

—— ‘Tz'Vakum Olgme 1.000 ‘TS-I{irlilik Olgme 1.000
Kirlilik =
- iti 1.000 T6- 1.000
0000 - 0000 ‘TB Vakum Bitig ‘TS Hava Ufleme

A 0000 1 0000
B 0000 1 0000 - “[ -
10 Ilo

AL | =[] up

Recete ekranidir. Bu fonksiyonda guncel program isimlendirilerek kaydedi-
lebilir, yuklenebilir veya silinebilir. Bu fonksiyonun kullanimi i¢in operator veya
yonetici yetkisi gerekmektedir.

1) Onceki programa geger.
2) Regete Adi: Islem yapilacak program numarasini ve ismini belirtir.
3) Sonraki programa geger.

Program Sil: Ekranda gortunen kayith programi siler. TUm parametre ve
ayarlar fabrika ayarlarina doner.

Sistemden Al: Aktliel programi Recgete ekranina yukler ve tek seferde tium
parametre degerlerini kaydetmemizi saglar.

Sisteme Gonder: Regete ekraninda gorinen programi tek seferde sisteme
yuklememizi saglar.
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F5\1 -2 -RECETE

Regete [ 3:2]

e TEKNOSEM®

10:02:23
Durduruldu
Otomatik

Vakum
0000 - 0000
A 0000 / 0000
B 0000 / 0000
-
Kirlilik
0000 - 0000
A 0000 / 0000

A Kanali
Kapali

B Kanal
Kapali

Calistir

Manuel
Calisma

| Tank Vakum Set

100 |Vakum Ust Limit

|Tank Histerezis

10 |Vakum Alt Limit

|Tank .

0 |Kirlilik .

B 0000 1 0000 J@

|Kirlilik Altkimit

(- ol o @| @
‘“’@

A 01751 0175
B 0182/ 0185
ey
Kirlilik
0000 - 0000
A 13337 1361

/ﬁ\\ F1 F2 F3 F4 F5 Fé6 F7
Regete [ 3:3] s TEKNOSEM®
D‘Lfdf:u?dgu A Kanali B Kanali Manuel Caligtir
- Kapal Kapal Calisma 5
Otomatik
Vakum | $1Vakumsuz Enj. Sayisi 0 | S4 T1 Diigiik Vakum 0
0000 - 0000

| $2 Alarm Aktif Sayaci

0 | S5 Tank Alarm Zamani 0

53 Vakum Tipi

0

B 0486/ 1180 J@

A -

F2 F3 F4 F5 Fé F7 ‘ F8

22
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F6\1 - SAYACLAR VE BAKIM ZAMANI

Sayaclar ve Bakim s TEKNOSEM®
10:02:29
Durduruldu AKIE;I‘EII H BKI;E;;TIII é"; Elilr:rf; ‘ Cahstir ﬂ
Otomatik
Vakum : Per(dk): 0
Calisma Saati i Sifirla
0000 - 0000 o~ 6
A 0000 / 0000 Enieksi S Per: 0 -
B 0000 / 0000 I ——— Top:| 240 —
e Alkt: 0 T 1
Kirlilik Valf Bakim Sayaci - 0 1 Sifirla
0000 - 0000 = ): = ]
A 0000 / 0000 Pompa Bakim Zamani 1 Sifirla
B 0000 / 0000 i g
/ﬁ\‘ F1 “ F2 m F3 N F4 m F5 m F6 m F7 m F8

Sayagclar ve bakim zamanlarinin gosterildigi ekrandir. Sifirlama islemi igin ope-
rator veya yonetici yetkisi gerekmektedir.

Caligma Saati: - Per(dk): Sistemin g¢alismaya basladiktan sonraki zamani
gosterir. Sifirlanabilir. - Top(sa): Sistemin toplam ¢alisma zamanini gosterir. Si-
firlanamaz.

Enjeksiyon Sayaci: - Per: Sistemin ¢alismaya basladiktan sonraki enjeksiyon
sayisini gosterir. Sifirlanabilir. - Top: Sistemin toplam ¢alisma zamanini gosterir.
Sifilanamaz.

Valf Bakim Sayaci: Set degerine, valf bakim uyarisi istenen vakumlu enjek-
siyon sayisi girilir. Akttel(Akt) deger bu dedere ulastiginda sistem valf bakim
uyarisi verir. Akttel deger sifirlanabilir. Set degeri ‘0’ iken fonksiyon pasiftir.

Pompa Bakim Zamani: Set degerine, pompa bakim uyarisi istenen pompa
¢alisma zamani girilir. Aktiiel zaman deg@eri bu degere ulastiginda sistem pompa
bakim uyarisi verir. Aktlel deger sifirlanabilir. Set degeri ‘0’ iken fonksiyon pasif-
tir. Zaman birimi saattir.
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F7\1 - KULLANICI AYARLAR

Kullanici Ayarlari ﬁ‘.E‘(NDSEM

10:02:35

A Kanal B Kanah Manuel

Durduruldu Cahistir

Kapali Kapali Calisma

Otomatik

Vakum
0000 - 0000
‘A 0000 1 0000
B 0000 1 0000

éKU]lanlCl Ady

Oturum
Ac [ Kapat

Kirlilik
0000 - 0000
‘A 0000 / 0000
B 0000 1 0000

A -

Kullanici iglemlerinin yapildigi ekrandir.

Kullanici Listesi: Sistemde kayitli olan kullanicilari gosterir.
Oturum A¢ / Kapat: Kullanici oturumu agmak veya kapatmak icin kullanilir.

1) Kullanici Ekle Butonu: Kullanici eklemek igin kullanilir. Yonetici yetkisi
gerekir.

2) Kullanici Sil Butonu: Kullanici silmek igin kullanilir. Yonetici yetkisi ge-
rekir.

24
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F8\1 - ALARMLAR

Alarmlar [3:1] ,.TEKNDSEM
12:29:11 ‘ | ‘ |
Durduruldu AK};ar:lilh ‘ BKKaar:lllh H g}i Elllmrf; ﬂ Calistir
Otomatik P P 4
Vakum
0000 - 0000

A 01751 0175
B 0182/ 0185
—_— 4
Kirlilik
0000 - 0000

A 13337 1361
B 0486 | 1180 ﬂ @—EI

Tum alarmlarin gosterildigi ekrandir.

1) Yenile Butonu: Yenile butonudur. Var olan sorunlar giderildikten sonra
yenile butonu ile alarmlar temizlenir.
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F8\2 - GIRISLER - CIKISLAR

Girisler [3:2] et TEKNOSEM®
— A Kanali B Kanalh Manuel

Durduruldu Kapall Kapali Calisma Calistir
Otomatik

Vakum
0000 - 0000
A 01751 0175
B 0182/ 0185

-
Kirlilik

fob v iz smom | s
_‘ 10.3 - Mengene Kilitlendi 10.5 - Sprey Baslangici

0000 - 0000
A 13337 1361

B 0486/ 1180 @ @
/n\“ F1 ‘ F2 m F3 “ F4 m F5 m F6 “ F7 m F8
Cikiglar [3:3] _‘.TEKNDSEIVI

RA A Kanal B Kanali Manuel
Kapali Kapal Calisma

Durduruldu
Otomatik

Calistir

‘ Q0.0 - Vakum Pompas1 ‘ Q0.5 -"S"Valf Kapat ‘ Q2.0 - Dustik Vakum
Vakum

0000 - 0000 ‘ Q0.1 -A1 M Hava ‘ Q0.6 - "P" Valf Kur ‘ Q2.1-"A1"Omal
A 01757 0175 — —
B 0182/ 0185 ‘ Q0.2 - AZ M Hava ‘ Q0.7 - Olgtim Noktas: ‘ Q2.2-"A2" Omal
— Q0.3 - B1 M Hava Q1.0 - Hat Hava Q2.3 -"B1" Omal

Kirlilik ‘ ‘ ‘

0000 - 0000 ‘ Q0.4 - B2 M Hava ‘ Q1.1 - Yiikksek Vakum ‘ Q2.4 - "B2" Omal

A 13337 1361

B 04861/ 1180 @

Tum giris — c¢ikis sinyallerinin gosterildigi ekrandir. Aktuel olarak sinyaller
buradan takip edilebilir. Ariza takibi igin ¢ikig birimleri (Q) yonetici yetkisi ile
kontrol edilebilir.
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