czgstotliwosé generowania zdarzert od zmian sygnaléw poziomu lub pradu zaleina od
dynamiki zmian wielko$ci mierzonych, gwarantujaca wierne odtworzenie przebiegu
mierzonych wielkosci przy zmiennej dynamice procesu,

zaigczanie pomp na podstawie analizy wartoéci poziomu z sondy oraz 2 piywakéw (SUCH
oraz ALARM) w przypadku awarii sondy,

prawidlowa realizacja algorytmu sterowania pracg pomp po diugim zaniku zasilania
podstawowego,

w przypadku pracy 2 pomp jedroczesnie zatqczanie | wylaczanie drugiej pompy nastepuije z
przesunieciem 5 lub 10 sekund,

automatyczne zalgczanie drugie] pompy jako wspomagajycej (gdy jedna jui pracuje) w
przypadku naplywu sciekow > wydajnoici jednej pompy. Dwa warunki zatgczenia drugiej
pompy, ti. przekroczenie poziomu ALARM Jub brak cbniienia sie poziomu sciekdw poniiej
wartoscl MIN po uptywie zadanego czasu, liczonego o momentu zataczenia pierwszej pompy,
automatyczne przetaczenie na drugy pompe w przypadku wystapienia awarii pempy
aktuainie zaiaczoney,

informowanie o awarii sondy 2 automatycznym przefaczeniem na prace w oparciu o sygnal z
czujnikéw plywakowych,

przefaczenie na druga pompe po uplywie zadanego czasu (np- 20 minut), w przypadku gdy
naplyw réwnewaiy wydajnosc pompy -~ wyrbwnywanie czasu pracy pomp,

automatyczne zalgczenie pompy pomimo niecsiagnigoia poziomu MAX po zadanym okresie
czasu (typowo 3h, z motzliwoécia regulacji czasu) w celu uniknigcia zjawiska zagniwania
fciekdw w kormorze,

cykliczne (np. co 9 cykii} zatgczanie 2 pomp jednoczesnie (z zachowaniem 5 lub 10
sekundowego przesuniecia) w celu zwiekszenia cisnienia w rurociggu tlocznym i usunigcia 2
jego scianek osaddw,

mozliwosé spompowania sciekdw do tzw. suchobiegy roboczego co zadang ilosé cykli pracy
pomg,

mozliwosé blokowania jednoczesne] pracy 2 pomp, np. gdy przydzielona przez zaklad
enargetyczny moc jest zbyt maia,

programowany czas dzialania sygnalizacji akustyczno-wizualnej (typowe 3 minuty),
moziiwosé wyhory trybu dzistania sygnalizacji akustyczno-wizualnej w zaleznoéc! od rodzaju
urzgdzenia, tj. sygnat ciggly lub przerywany w stosunku 2/3,

mozliwosé zdalnego (GPRS) lub lokalnego programowania poziomdw SUCH, MIN, MAX,
ALARM,

moiliwoi¢ programowego wybory, kidre stany awaryjne wymagaja potwierdzenia
zwroinego do sterownika przez operatora systemu wizualizacji,

motliwosé programowege negowania standw logicznych na wejsciach sterownika,
motliwoéé programowego definiowania rodzaju zbocza dia sygnatdw binarnych na wajsciach
sterownika,

moiliwosé programowego okreslania, ktdre sygnaty wejsciowe maja generowac zdarzenia do
systermu wizualizacy,

generowanie danych do systemu wizualizacii w trybie zdarzeniowym (zaréwno od wejsc
binarnych, jak | analogowych), a w przypadku braku zdarzen {np. brak naplywu Sciekéw) w
trybie cyklicznym czasowym,

moiliwosé wydzwaniania na wprowadione do pamigcl sterownika numery telefondw
komdérkowych w przypadku braku reakeji ze strony operatora systemu na zaistnialy na
obiekcie stan alarmowy,

mozliwosé programowego definiowania, ktdére stany logicane majq przyznany status awaria
krytyezna,

wspdipraca z przetwornikiem do pomlary pradu pomp, przeplywomierzem
elektromagnetycznym , transmisja w standardzie R5485, protokdt ModBus RTU.



