RS485 Modbus RTU Cikish U¢ Kepceli Anemometre

Gayriresmi Datasheet ve Kullanim Kilavuzu

Referans taslak | RS485 / Modbus RTU | 0-30 m/s sinifi g kepgeli riizgar hizi sensorleri
ONEMLI UYARI

ONEMLI UYARI: Bu belge, iiriine ait resmi bir iiretici veri féyii (datasheet) degildir. Uriiniin orijinal
datasheet'i piyasada bulunamadigi i¢in; benzer iiriin dokiimanlarindan, forumlardan ve ag¢ik
kaynaklardan toplanan verilerin Yapay Zeka (Al) kullanilarak derlenmesi ve analiz edilmesi sonucu
olusturulmus referans amacl bir toplama kaynaktir. Bu belgedeki bilgilerin kesinligi garanti
edilmemektedir. Baglanti ve parametre testleri yapilirken tiim sorumluluk kullaniciya aittir.

Belge kapsami: Bu taslak, piyasada resmi dokiimani bulunmayan veya farkli OEM aileleri altinda satilan RS485
Modbus RTU gikish ¢ kepgeli anemometreler igin hazirlanmis bir miihendislik referansidir. Ana hedef profil 0-30
m/s Ol¢iim araligi, dért damarh glic¢ + RS485 baglantisi ve Modbus RTU haberlesmesidir.

Kritik yaklasim: Ayni gévdeye benzeyen urlinlerde besleme gerilimi, kablo renkleri, varsayilan baud rate ve register
haritalari degisebilir. Bu nedenle belge, ana sahada denenebilir profil ile uyumlu OEM varyantlarini ayri ayri belirtir.

Uretim ve Derleme Notu: Bu belge, Meon Robotik Otomasyon tarafindan birgok kaynagdin incelenmesi ve Al ile birlestiriimesiyle hazirlanmigtir.



1. Uriin Genel Tanitimi ve One Cikan Ozellikler

Bu Urin sinifi, yatay riizgar hizini ¢ kepgeli rotor mekanizmasiyla dlgen ve 6lglim bilgisini RS485 hatti tGizerinden
Modbus RTU protokoliiyle aktaran endiistriyel riizgar hizi sensoérlerinden olusur. PLC, RTU, SCADA, veri kaydedici,

iklim istasyonu ve gomili kontrol sistemleriyle dogrudan kullanilabilir.

incelenen kaynaklar, tek bir resmi Uretici ailesinden ziyade birden fazla OEM varyanti bulundugunu géstermektedir.
Seeed/DigiKey lzerinden erisilen Renke RS-FS-NO1 kilavuzu, Rika RK100-01 teknik foyi, UbiBot OSA-15 kullanim

kilavuzu ve saglanan birlegik arastirma raporu teknik eslestirme icin temel alinmistir.

Ug kepgeli mekanik rotor ile diisiik baslangig riizgar hizlarinda 6lgtim.

RS485 fiziksel katmani ve Modbus RTU protokollUyle endustriyel haberlesme.

Tipik 0-30 m/s 6lgim arahidi; bazi OEM ailelerinde 0-60 m/s varyanti.

Rizgar hizi degerinin ¢ogu varyantta 0.1 m/s ¢ézinurlikle, ham register / 10 formullyle okunmasi.
Aliminyum alasim veya metal gévde, dig ortam kullanimina ybnelik korozyon dayanimi.

IP65 sinifi dis ortam korumasi; bazi yerel/konektdrll varyantlarda kablo baglantisi icin daha ylksek koruma

iddiasi.

Uzun RS485 hatlarinda 120 ohm hat sonlandirmasiyla ¢ok noktali bus topolojisine uygunluk.
Meteoroloji, sera, liman, ving, fotovoltaik saha, riizgar ve ¢evre izleme uygulamalarina uygun kullanim.

1.1 Uygulama Alanlari
Alan Tipik Kullanim

PLC / SCADA

takibi.

Rizgar limit alarmi, saha izleme, makine giivenligi ve operatér paneli lizerinden anlik hiz

Meteoroloji istasyonlari

Yerel hava durumu élciimi, veri kaydi, rizgar trendi ve Beaufort dicedi degerlendirmesi.

Giines / riizgar enerjisi

senaryolari.

PV panel glivenligi, tirbin gevresi rizgar gézlemi, yliksek riizgarda ekipman koruma

Liman / ving / yiiksek yapi

Kaldirma ekipmanlarinda rizgar emniyet siniri takibi ve alarm tretimi.

Tarim/ sera

Havalandirma kontrolii, iklim otomasyonu ve dis ortam veri kaydi.

2. Donanim ve Teknik Spesifikasyonlar

Asagidaki tablo, sadlanan arastirma raporu ve baglantili OEM dokimanlar birlikte degerlendirilerek hazirlanmis
birlesik teknik profilidir. Deger aralidi verilen satirlar, ayni siniftaki farkli OEM varyantlarinin farkh beyanlarindan

kaynaklanir.
Parametre | Ana/ Tipik Deger Varyant ve Not
Sensor tipi Ug kepgeli riizgar hizi sensérii Yatay rizgar hizini déner rotor tUzerinden dlger.
Cikis RS485, Modbus RTU Bazi mekanik ailelerde 4-20 mA, 0-2 V, 0-5V, 0-10 V

ve pulse versiyonlari da bulunur.

Rika RK100 ailesinde 0-30 m/s ve 0-60 m/s

Olgiim arahg 0-30 m/s secenekleri verilmistir. 0-30 m/s, daha iyi hassasiyet
icin Onerilen araliktir.

P Renke/Seeed kilavuzunda 0.1 m/s; register degeri
SRR OGS 0.1 m's cogdu varyantta gergek degerin 10 katidir.
Baslangi¢ hizi <=0.2...0.3 m/s Ssggrev:ielz m's, UbiBot ve Rika <0.3 m/s sinifi

. - V riizgar hizi m/s cinsindendir. Bazi satici

Dl *(0.3 +0.03V) m/s tipik sayfalarinda +1 m/s veya yaklasik £3% gorillebilir.
Tepki siresi <=0.5sveya<ls Renke dinamik tepki <=0.5 s; UbiBot/Rika <1 s sinifi

verir.

Besleme gerilimi

Ana hedef profilde 9-36 V DC; OEM
dokimanlarinda 5-24 V, 10-30 V veya 12-24 V
DC

Sahada UrGini beslemeden 6nce etiket ve satici triin
sayfasi dogrulanmalidir.

Gugc tuketimi

Disuk glg sinifi; yaklasik <=0.3 W veya 10 mA
@ 24 V DC beyanlari

Tum varyantlarda tek deger garanti degildir.

CGaligma sicakhigi

-30...+70 °C tipik

Renke -20...+60 °C, baz saha raporlarinda -40...+80
°C varyantlari gérilebilir.

Calisma nemi

15...85% RH veya 0...80% RH, yogusmasiz

Yogusma ve sensor igine nem girisi 6lglimu
etkileyehilir.

Dis ortamigin tasarlanmistir; kablo girisi ve montaj

paslanmaz celik kepce

Koruma sinifi IP65 tipik . ;
kalitesi gercek saha korumasini belirler.
Maksimum dayanim - Rika RK100-01 teknik foylinde 70 m/s limit riizgar hizi
A 70 mv/s tipik O
riizgari ve paslanmaz kepge bilgisi vardir.
bz Aliminyum alasim gévde; bazi varyantlarda 304 Renke aliminyum govde; Rika 304 paslanmaz kepce

+ aliminyum gévde belirtir.
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Rika: kepge rotoru @220 mm, yikseklik 175 mm;
Boyut Tek tip degildir Renke montaj tabani @65 mm, dort adet @6 mm delik
@47.1 mm cevrede.

Rika sec¢im tablosunda 1500/3000 mm; UbiBot 3 m
Verir.

Kablo uzunlugu 1.5 mveya 3 mtipik varyantlar

2.1 Ana Teknik Sonug¢ ve Sinirlar

Bu Uriin sinifinda en kritik belirsizlik besleme araligidir. Kullanici tarifindeki hedef Girlin 9-36 V DC sinifina yakin olsa
da incelenen resmi/yakin resmi dokiimanlarda 5-24 V DC, 10-30 V DC ve 12-24 V DC gibi farkl araliklar vardir. 24 V
DC endustriyel besleme genellikle ortak glivenli baslangi¢ noktasidir; ancak 36 V DC besleme yalnizca Uriin
etiketinde veya satici dokiimaninda agikga destekleniyorsa kullaniimalidir.

ikinci kritik belirsizlik Modbus ailesidir. Ayni fiziksel triin sinifinda 9600/8/N/1, 4800/8/N/1 ve 19200/8/E/1 gibi farkl
varsaylilanlar gérulir. Bu nedenle sahada protokol taramasi yapilmali ve ilk basarili cerceve kayit altina alinmalidir.

3. Fiziksel Baglanti ve Pin Cikis (Pinout) Bilgileri

Dort damarli RS485 anemometrede islevlier genellikle pozitif DC besleme, 0 V/GND, RS485 A ve RS485 B
seklindedir. Ancak kablo renkleri Ureticiye gore degisir; bu nedenle renkler ezberlenmemeli, trlin etiketi veya
tedarikgi kablo legend'l esas alinmalidir.

DC gii¢ kaynagi / PLC / RTU / USB-RS485 donusturiici

+VDC  --------mmmm o mmo--- V+ / Power+
OV/GND ------------------- GND / Power-
RS485/ A =i==i======ooioi-i==- A / Data+
RS485 B ------------------ B / Data-

GND / Besleme

Varyant / Kaynak Ailesi V+ / Besleme + RS485 A Tarafi RS485 B Tarafi

Sagdlanan arastirma raporunda

Ana hedef yerel profil Kirmizi Siyah Sari Beyaz kullanici tarifine en yakin profil olarak
geger.

ey ] . ] Kilavuzda 10-30 V DC genis giris ve
Renke / Seeed RS-FS-NO1 | Kahverengi Siyah Sari Mavi A/B ters baglanmamali uyarisi vardir.
SN-3000-FSJT-NO1 tiirevi | Kahverengi Siyah Sari veya yesil Mavi cg'r’;l'aﬁ?"“er ailesiyle anilan OEM
UbiBot OSA-15 Kirmizi Siyah Sar1 = RS485A Yesil = RS485B 9600/8/N/1, varsayilan adres 01.
Visionsen WSS-MB Beyaz Kahverengi Sari = Data+ Yesil = Data- g‘é?u?:gﬁi?d”mam yerine Data+/Data-
Nuova CEVA . _ _ _ 19200/8/E/1 ve adres 0xF4 ailesi
ANEMO4403 Mavi = VCC Beyaz=GND | Turuncu=A San =B olarak not edilmistir.

3.1 RS485 Saha Baglanti Notlari

o Enerji vermeden 6nce kablo baglantisini ohmmetre ve etiket bilgisiyle kontrol edin.

¢ A/B hatti ters baglanirsa genellikle cihaz zarar gérmez, ancak veri okunmaz; enerji ve GND dogruyken yalnizca
A/B ciftini yer degistirerek tekrar deneyin.

e 100 m Uzerindeki hatlarda veya ¢ok noktali bus topolojisinde hattin iki ucuna 120 ohm sonlandirma direnci
ekleyin.

e  Coklu cihaz kullanilan RS485 hattinda her sensériin Modbus slave adresi benzersiz olmalidir.

e Ylksek giclu motor, inverter, kontaktor, kaynak makinesi ve uzun paralel AC hatlarindan uzak, bikimli ve
tercihen ekranli RS485 kablo kullanin.

e Uzun hatlarda ortak referans/GND yonetimini ihmal etmeyin; RS485 diferansiyel olsa da ortak mod gerilimi
sinirlar asilirsa haberlesme kararsizlasgabilir.

3.2 Montaj Mekanigi

Sensor yatay konumda ve kepgeler serbest donecek sekilde monte edilmelidir. Renke/Seeed kilavuzunda flansh
montaj, @65 mm taban ve @47.1 mm c¢evrede dort adet @6 mm montaj deligi bilgisi yer alir. Rika RK100-01 teknik
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foyl kepge rotorunu @220 mm, yiiksekligi 175 mm olarak belirtir. Bu farklilik, mekanik gévdenin OEM ailesine gore
degistigini gosterir.
Direk, konsol veya pano Ustli montajda sensériin etrafinda riizgari gélgeleyecek duvar, yliksek ekipman, panel

kenari veya kablo demeti birakilmamalidir. Rotor strtlinme yapmadan dénmeli, tasima sirasinda egilmis kepge veya
mil varsa devreye alinmamalidir.

4. Modbus ve Haberlesme Detaylari

Modbus RTU cercevesi tipik olarak slave adresi, fonksiyon kodu, veri alani ve CRC16 hata kontroliinden olusur.
CRC16 duslik byte 6nce, ylksek byte sonra génderilir. Sensor tarafinda veriler 16 bit register yapisinda big-endian
veri alaniyla taginir; ancak CRC byte siralamasi Modbus RTU kuralina gore low-high seklindedir.

Profil / Varyant |Baudmate | DataBit |Paity  StopBit  pareavien

Ana hedef ilk deneme 9600 8 None 1 1 _Yerel hedef profil ve UbiBot OSA-15
ile uyumlu baslangi¢ ayari.
Renke / eski RS-FS-NO1 2400 / 4800 / 9600; 8 None 1 1 Seeed/DigiKey kilavuzu 4800
fabrika 4800 varsayllan verir.
SN-3000-FSJT-NO1 tirevi 1200...115200; fabrika 8 None 1 1 Register 0x07D0/0x07D1 ailesiyle
4800 anihr.
UbiBot OSA-15 9600 8 None 1 o1 Hiz + riizgar seviyesi iin iki register
okuma 6rnegi vardir.
Benzer Uriin sinifinda farkh
Nuova CEVA ANEMO4403 19200 8 Even ! OxF4 haberlegsme ailesi 6rnegidir.

4.1 Desteklenen Fonksiyon Kodlari

Fonksiyon Kodu | Ad Kullanim | Varyant Notu
0x03 Read Holding Registers R_uzgar hiz, a_dres ve baud register'larini okumak Renke/?eeevc_l klla_vuzu yalnizca 0x03
icin ana fonksiyon. okuma Ornegi verir.
. Baz ailelerde dlciim degerini input register Nuova CEVA hizin 30001 lzerinden
s Read Input Registers {izerinden okumak icin kullanilabilir. de okunabildigini belirtir.

UbiBot adres degistirme 6rnedi ve SN-
3000 turevi haritalar 0x06 davranigini
gosterir.

Cihaz adresi veya baud rate gibi tek register

WAL Write Single Register parametrelerini degistirmek icin kullanilir.

4.2 Ana Register Haritasi

Asagidaki harita, saglanan arastirma raporunda ana sahada denenebilir profil olarak dnerilen ve birden fazla OEM
dokiimaninda tekrarlandigi belirtilen genis beslemeli Modbus ailesidir.

Hex Adres | PLC Gosterimi | Erigim Veri Formati / Agiklama

0x0000 40001 Read Anlik riizgar hizi Ham deger gergek hizin 10 katidir. m/s = register / 10.
0x07D0 42001 Read / Write Cihaz adresi I:ﬂ:lf‘(;ﬁ"k 1...254. Coklu RS485 bus'ta benzersiz
0=2400, 1=4800, 2=9600, 3=19200, 4=38400, 5=57600,
6=115200, 7=1200.

0x07D1 42002 Read / Write Baud rate kodu

4.3 UbiBot / OSA-15 Register Davranisi

UbiBot dokiimanindaki RS485 varyanti 9600/8/N/1, varsayilan adres 01 verir. Ornek sorgu iki register okur: birinci
register riizgar hizini 0.1 m/s ¢dzinurlikle, ikinci register riizgar seviye bilgisini dondrir.

islem Master -> Slave Slave -> Master Yorum
Hiz + seviye oku 01 03 00 00 00 02 C4 0B 01 03 04 00 24 00 03 FA 39 0x0024 = 36; 36/ 10 = 3.6 m/s. [kinci register

0x0003 = ruizgar seviyesi 3.

o - . UbiBot metninde adres degistirme 6rnegi

Adres 1'i 2 yap 01 06 00 30 00 02 08 04 kDgn‘iL‘: jr']'l:‘dfr:{(‘ﬁ:rc'haz yazma 0x0030/0x0200 alaniyla diizensiz aktariimigtir;
Y ) sahada Uretici yazilimina gére dogrulanmalidir.

4.4 Renke / Seeed RS-FS-N01 Okuma Davranisi

Renke/Seeed kilavuzunda 10-30 V DC besleme, RS485 Modbus, fabrika 4800 bps, adres 1 ve yalnizca 0x03 okuma
fonksiyonu agikga verilir. Register 0x0000 / PLC 40001 anlik riizgar hizidir ve yiklenen deger gergek degerin 10
katidir.
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Riizgar hizini oku

Master -> Slave

01 0300000001 84 0A

Slave -> Master Hesaplama

01 03 0200 56 38 7A

0x0056 = 86; 86/ 10 = 8.6 m/s.

4.5 Ana Register Ailesi igin Pratik Telegramlar
Master -> Slave Beklenen Cevap / Yorum

Islem

Riizgar hizini oku

01 03 00 00 00 01 84 OA

01 03 02 00 56 38 7A Ornek cevap

Hesaplama veya Sonu¢

0x0056 = 86; 86/ 10 = 8.6 m/s.

Cihaz adresini oku

01 03 07 D0 0001 84 87

01 03 02 00 01 79 84 drnek cevap

0x0001 = slave adresi 1.

Cihaz adresini 2 yap

01 06 07 DO 00 02 08 86

Cogu cihazda yazma komutu aynen
yankilanir.

0x07D0 register'ina 0x0002 yazilir.

Baud rate'i oku

01 03 07 D1 0001 D5 47

01 03 02 00 02 39 85 drnek cevap

0x0002 = 9600 bps kodu.

Baud rate'i 9600 yap

01 06 07 D1 00 02 59 46

Cogu cihazda yazma komutu aynen

yankilanir.

0x07D1 register'ina 0x0002 yazilir.

4.6 PLC / SCADA igin Veri Olgekleme
En yaygin veri modeli unsigned 16 bit ham degerin 10'a bolinmesidir. PLC'de register 40001 okunur, INT/UINT

deger REAL'e gevrilir ve 0.1 katsayisi uygulanir.

wind_raw =
wind_ms =
wind_kmh =

HoldingRegister[40001]
wind_raw / 10.0
wind_ms * 3.6

wind_alarm = wind_ms >= alarm_limit_ms

UbiBot 6rnegi bu dlgeklemeyi dogrular: 0x0024 = 36 decimal, sonu¢ 3.6 m/s. Renke/Seeed 6rnedi de 0x0056 = 86,
sonug¢ 8.6 m/s verir.

4.7 Analog/Pulse Gikish Ayni Mekanik Aileler igin Bilgi Notu

Rika RK100-01 ve UbiBot dokiimanlari, ayni ti¢ kepgeli mekanik ailede RS485 disindaki ¢ikis tiplerinin de
bulunabildigini gosterir. Bu bilgiler RS485 (iriinde dogrudan uygulanmaz; ancak sahada yanlis model segimini ayirt
etmek igin faydaldir.

Cikis Tipi | 0-30 m/s Déniigiim 0-60 m/s Doniisiim
0-2V DC Riizgar Hiz1 = 15 x V Riizgar Hiz1 = 30 x V UbiBot veri dénlsiim tablosu.
0-5Vv DC Rizgar Hizt =6 xV Rizgar Hizi = 12 x V UbiBot veri donlstim tablosu.
0-10 V DC Riizgar Hizi = 3xV Riizgar Hz1 =6 x V UbiBot veri dénlsiim tablosu.
4-20 mA Rilzgar Hizi = 1.875 xA- 7.5 Rilzgar Hizi = 3.75 x A- 15 A mA cinsindendir.
N UbiBot ve Rika dokiimanlari farkl pulse iligkileri
Pulse 1 pulse = 1 m/s veya V = 0.667 x F Modele bagh verir: model etiketi dogrulanmalldlrr.) ¥

5. Devreye Alma Proseduru

1. Uriin etiketini, kablo renklerini ve besleme araligini kaydedin. 36 V DC kullanilacaksa cihaz tizerinde agik destek
oldugundan emin olun.

2. Sensérii 12 V veya 24 V DC kontrollii glic kaynagiyla besleyin. ilk testte akim limitli laboratuvar kaynagi tercih
edin.

3. USB-RS485 donusturtcu veya PLC RS485 portunda A/B baglantisini yapin. Veri gelmezse enerji/GND
dogruyken A/B ciftini degistirerek tekrar deneyin.

4. iIk iletisim denemesi: slave 1, 9600 bps, 8 data bit, no parity, 1 stop bit, fonksiyon 03, start 0x0000, length 1 veya
2.

5. Cevap alinamazsa 4800/8/N/1 adres 1 ile tekrar deneyin. Renke/Seeed ailesinde fabrika 4800 olabilir.

6. Hala cevap yoksa 19200/8/E/1 adres OxF4 ve Nuova CEVA benzeri alternatif aileyi test edin.

7. Basarili okuma sonrasi register ham degerini 10'a bélerek m/s cinsinden dogrulayin. Rotoru hafifce déndurerek
degisim izleyin.

8. Coklu cihaz hattinda her cihaz adresini tek tek degistirin; ayni bus tzerinde ayni slave adresiyle iki cihaz
birakmayin.

9. Son kurulumda kablo ekrani, sonlandirma direnci, su sizdirmaz kablo rakoru ve mekanik hizalamayi kontrol edin.
Uretim ve Derleme Notu: Bu belge, Meon Robotik Otomasyon tarafindan birgok kaynagdin incelenmesi ve Al ile birlestiriimesiyle hazirlanmigtir.



6. Dikkat Edilmesi Gerekenler ve Ariza Giderme

| Belirti | Olasi Neden Kontrol / Géziim
' Yanlis COM port, yanlis baud/parity, A/B ters, cihaz Besleme 6lciin, A/B degistirin, 9600/4800/19200 profillerini deneyin,
Hi¢ cevap yok > . oS
adresi farkli, besleme yok master timeout degerini artirin.
CRC hatasi | kararsiz veri GUrdltilu hat, yetersiz 9rtak referans, sonlandirma 120 ghm si)nlandlrma kullanin, ekranli bikimli kablo kullanin, poll
yok, ¢ok kisa poll aralidi araligini >=200 ms yapin.
: Rotor dénmuyor, mekanik sikisma, yanlis register, Rotoru elle hafifge dondiriin, 0x0000 length 1 ve length 2 okumayi
Sabit 0 okuma o -
g,_ok disuk rizgar deneyin.
Gok yiiksek / anlamsiz deger Olgekleme uygulanmadi, signed/unsigned hatasi, Ham degeri unsigned 16 bit okuyun; m/s = ham / 10 formGlund
byte sirasi hatasi uygulayin.
Ayni hatta cihazlar ¢akisiyor Ayni slave adresine sahip birden fazla sensor Her cihazi tek basina baglayarak adresini degistirin, sonra bus'a ekleyin.
L N . . Kablo girisi ve montaj yoniinii kontrol edin; sensorii sokmeyin,
Dig ortamda zamanla ariza Su girisi, yogusma, yag/toz/kimyasal kirlenme rotor/kepgeleri zorlamayin.

7. Beaufort Rlizgar Seviyesi Referansi

Bazi Modbus varyantlari ikinci register olarak rlizgar seviye bilgisini dondurebilir. Asagdidaki tablo Rika
dokiimanindaki riizgar Olgegi degerleri temel alinarak saha alarm esigi segimine yardimci olmak igin 6zetlenmistir.

SeV|e m/s Ad Karada Tipik Etki \
0-0.2 Sakin Duman dik yikselir.

1 0.3-1.5 Hafif hava Duman siriiklenir, yapraklar hafif higirdar.

2 1.6-3.3 Hafif esinti Rizgar yluzde hissedilir.

3 3.4-5.4 Tath esinti Bayraklar acilir, yapraklar hareket eder.

4 5.5-7.9 Orta esinti Toz ve kicik dallar hareket eder.

5 8.0-10.7 Sertce esinti Kugik agaglar sallanmaya baslar.

6 10.8-13.8 Kuvvetli esinti Buyik dallar hareket eder, teller ses yapabilir.

7 13.9-17.1 Firtinamsi riizgar YUrimek zorlasir, bitin agaclar hareket eder.

8 17.2-20.7 Firtina Riizgara karsi yurimek zordur, kiguk dallar kopabilir.

9 20.8-24.4 Kuvvetli firtina Hafif yapisal hasar olusabilir.

10 24.5-28.4 Tam firtina Agdaglar kdkiinden sokiilebilir, yapisal hasar olasidir.

11 28.5-32.6 Siddetli firtina Yaygin yapisal hasar riski.

12 32.7-36.9 Kasirga sinifi Ciddi ve yaygin hasar riski.

8. Kaynak Bilgisi ve Guvenilirlik Notu
Bu belge, agsagdidaki kaynaklardaki teknik verilerin birlestiriimesiyle hazirlanmigtir. Kaynaklar farkli OEM ailelerini
temsil ettigi icin geligkili alanlar kesin deger gibi sunulmamis, varyant olarak isaretlenmistir.

Kaynak Kullanilan Ballca BiIi

Saglanan deep research PDF raporu Birlesik drdn profili, varyant ka_l_s_llastlrmash ana register haritasi, kablo renkleri ve sahada
denenebilir haberlegsme stratejisi.
Seeed / DigiKey - Wind Speed Transmitter 485 | RS-FS-NO1 Uriin agiklamasi, 10-30 V DC, 4800 varsayilan baud, 0x0000 register, 0.1 m/s

Type V1.0 User Guide ¢0zunirlik, 6rnek Modbus telegrami, montaj ve kablo renkleri.
Rika / ESIS - RK100-01 Wind Speed Sensor 0-30/0-60 m/s araliklari, dogruluk, IP65, 70 m/s limit, malzeme, mekanik boyut, analog/pulse/RS485
Specification V3.0 varyantlari ve Beaufort tablosu.

OSA-15 9600/8/N/1 RS485 parametreleri, 5-24 V DC, iki register okuma érnegi, adres degistirme

Uit -l Spgsee Senser Presluet dnel ornedi, ddnigsiim formiilleri ve kullanim uyarilari.

Modbus over Serial Line / Modbus Application RTU gergeve mantigi, CRC ve seri hat uygulama prensipleri icin genel protokol referansi.

Protocol
Kaynak URL Not

Seeed / Renke RS-FS-NO1 485
type kullanim kilavuzu.

Rika RK100-01 teknik spesifikasyon
foyu.

UbiBot OSA-15 riizgar hizi sensori
kullanim kilavuzu.

Kullanici tarafindan saglanan deep
research / birlesik teknik veri foyQ.

https://media.digikey.com/pdf/Data%20Sheets/Seeed%20Technology/Wind_Speed_Transmitter_485Type_V1.0_UG.pdf

https://www.esis.com.au/wp/wp-content/uploads/2020/10/RK100-01-wind-speed-specification-v3.0-ESIS-AU.pdf

https://www.ubibot.com/wp-content/uploads/dim_uploads/2020/11/Wind-Speed-Sensor-210225.pdf

C:/Users/LENOVO/Downloads/RS485 Modbus RTU Gikish Ug Kepgeli Anemometre igin Birlesik Teknik Veri Foyii.pdf

Uretim ve Derleme Notu: Bu belge, Meon Robotik Otomasyon tarafindan birgok kaynagdin incelenmesi ve Al ile birlestiriimesiyle hazirlanmigtir.



9. Sonug

Saha uygulamasi igin en pratik baslangi¢ profili 24 VV DC besleme, slave adres 1, 9600/8/N/1, fonksiyon 03, start
0x0000 ve length 1 veya 2 okumadir. Cevap alinamazsa 4800/8/N/1 ve ardindan 19200/8/E/1 alternatifleri
denenmelidir. Okunan hiz degeri gogu varyantta ham register / 10 formuluyle m/s'ye cevrilir.

Belgedeki tim degerler referans amaghdir. Nihai projede Urun etiketi, satici teknik dokiimani, sahada okunan gercek
Modbus cevabi ve elektriksel dlgiimler birlikte dogrulanmadan kritik glivenlik fonksiyonlarinda kullaniimamalidir.

Uretim ve Derleme Notu: Bu belge, Meon Robotik Otomasyon tarafindan birgok kaynag@in incelenmesi ve Al ile birlestirilmesiyle hazirlanmistir.



