
Studer Innotec SA 202 2 ð V2.6.3 
4O9R 

Xcom -CAN  

Kit de communication multiprotocole  

pour systèmes Xtender et Vario  

 

Manuel utilisateur  

 

 

 

 



Studer Innotec SA  

Xcom -CAN  

2  V2.6.3 Manuel utilisateur  

SOMMAIRE 
 

1 INTRODUCTION ................................................................................................................................ 3 
1.1 Xcom -CAN Module de communication multiprotocole pour systèmes Xtender et Vario  3 
1.2 Avertissement légal  ................................................................................................................. 3 
1.3 Co nventions  ............................................................................................................................. 3 
1.4 Garantie et responsabilité  ...................................................................................................... 3 
1.5 Mesures de sécurité  ................................................................................................................ 4 
1.6 Recyclage de lõappareil ........................................................................................................ 4 

2 DECLARATION DE CONFORMITE UE ............................................................................................... 5 
2.1 Informations de contact  ........................................................................................................ 5 

3 MATERIEL NECESSAIRE A LõINSTALLATION ..................................................................................... 6 
3.1 Contenu du kit  de communication multiprotocole Xcom -CAN  ....................................... 6 
3.2 Autre matériel nécessaire  ...................................................................................................... 6 

4 FONCTIONNALITES DU XCOM-CAN  .............................................................................................. 7 
4.1 Connexion dõun syst¯me Xtender-Vario à des batteries au lithium  ................................. 7 
4.2 Acc¯s/contr¹le des appareils Studer ¨ partir dõun syst¯me tiers  (PLC, SCADA) ........... 7 

5 INSTALLATION DU XCOM-CAN  ...................................................................................................... 8 
5.1 Sélection de la fonctionnalité et organisation du brochage  ............................................ 8 
5.2 Configuration du commutateur DIP pour les batteries au lithium  .................................... 9 
5.3 Configuration du commutateur DIP pour les systèmes tiers PLC ou SCADA ......................... 10 
5.4 Vitesse du bus  CAN  ............................................................................................................... 12 
5.5 Câble entre le Xcom -CAN et lõappareil tiers ou la batterie ............................................ 12 
5.6 S®lection de lõaffectation des broches de la connexion du bus CAN .......................... 12 
5.7 Montage ................................................................................................................................. 18 
5.8 Connexion du bus de communication (côté St uder)  ...................................................... 19 
5.9 Connexion des appareils tiers .............................................................................................. 19 
5.10 Éléments du module côté Studer  ........................................................................................ 20 

6 UTILISATION DU XCOM-CAN AVEC DES BATTERIES AU LITHIUM ........................................................... 22 
6.1 Mode de fonctionnement «  Contrôle des activités  » ....................................................... 22 
6.2 Mode de fonctionnement «  Inspection des activités  » .................................................... 23 
6.3 Sélectionner le mode de fonctionnement  ........................................................................ 23 
6.4 Mise sous tension de la batterie  .......................................................................................... 23 
6.5 Mise sous tensio n du système  .............................................................................................. 23 
6.6 Surveillance de la batterie sur le RCC  ................................................................................ 23 
6.7 Réglage des paramètres  ..................................................................................................... 25 
6.8 Applications typiques en mode de fonctionnement «  Contrôle des activités  » ........... 29 

7 DEPANNAGE .................................................................................................................................. 31 

8 MISES A JOUR DU LOGICIEL ......................................................................................................... 31 
8.1 Processus de mise à jour  ....................................................................................................... 31 

9 DIMENSIONS .................................................................................................................................. 32 
 

 

 

 

  Copyright © Studer Innotec  SA 



Studer Innotec SA  

 Xcom -CAN  

 

Manuel utilisateur  V2.6.3 3 

1 INTRODUCTION 

1.1 XCOM -CAN  MODULE DE COMMUNICATION MULTIPROTOCOLE POUR SYSTEMES 

XTENDER ET VARIO 

Ce manuel contient une description complète des fonctionnalités du module de communication 

multiprotocole Xcom -CAN.  

Le module Xcom -CAN est un pont entre dõune part le bus de communication propri®taire de Studer 

et dõautre part divers protocoles CAN. Il permet dõacc®der et de commander ¨ des appareils 

Studer Innotec ou dõattribuer un comportement sp®cifique au syst¯me Studer, notamment avec 

des batteries au lithium ou spécifiques.  

Ce document concer ne les versions logicielles V1.6.16 ou supérieures du Xcom -CAN. Il est possible 

de mettre à jour le produit vers la dernière version du logiciel disponible sur  

www.studer -innotec.com/en/downloads /  en utilisant une comma nde à distance (RCC -02, RCC-03 

et Xcom -232i). 

Le module Xcom -CAN sõutilise dans les syst¯mes Xtender (avec des produits tels que les Xtender, 

VarioTrack, VarioString, BSP, RCC -02/ -03, Xcom -232i, Xcom -LAN et Xcom -GSM). 

1.2 AVERTISSEMENT LEGAL 

Lõutilisation des appareils Studer Innotec SA engage la responsabilit® du client dans tous les cas. 

Studer Innotec SA se r®serve le droit dõapporter toute modification au produit sans pr®avis. 

1.3 CONVENTIONS 

1.3.1 Symboles  

 
Ce symbole indique un risque de dommages matériels.  

 Ce symbole indique une procédure ou une fonction importante pour une utilisation 

s¾re et correcte de lõappareil. Le non-respect de ces instructions peut entraîner 

lõannulation de la garantie ou une installation non conforme. 

1.4 GARANTIE ET RESPONSABILITE 

Pendant la production et lõassemblage, chaque module Xcom-CAN est soumis à plusieurs contrôles 

et tests, qui sont effectués en respectant pleinement les procédures fixées. Chaque Xcom -CAN 

reçoit un numéro de série permettant un s uivi parfait des contrôles, en conformité avec les données 

sp®cifiques de chaque appareil. Cõest pourquoi il est essentiel de ne jamais retirer lõautocollant 

descriptif comportant le num®ro de s®rie. La production, lõassemblage et les tests des Xcom-CAN 

sont entièrement réalisés dans notre usine à Sion (CH). La garantie de ce produit dépend du strict 

respect des instructions de ce manuel. Le délai de garantie du Xcom -CAN est de 5  ans à compter 

de la date de livraison au d®part de lõusine. 

1.4.1 Exclusion de garan tie  

La garantie ne sõapplique jamais aux dommages caus®s par une manipulation, un fonctionnement 

ou des actions qui ne sont pas décrites dans ce manuel. Les dommages résultant des événements 

suivants ne sont pas couverts par la garantie  : 

¶ Surtension de lõappareil.  

¶ Liquide dans lõappareil ou oxydation due ¨ la condensation. 

¶ Défaillances dues à une chute ou à un choc mécanique.  

¶ Modifications apport®es sans lõautorisation explicite de Studer Innotec SA. 

¶ Écrous ou vis partiellement ou insuffisamment serrés lors  de lõinstallation ou de la 

maintenance.  

¶ Dommages dus à la surtension atmosphérique (foudre).  

¶ Dommages dus au transport ou à un emballage inadéquat.  

¶ Disparition des ®l®ments de marquage dõorigine. 

  

http://www.studer-innotec.com/en/downloads/
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1.4.2 Clause de non -responsabilité  

Lõinstallation, la mise en service, lõutilisation et la maintenance de cet appareil ne peuvent pas °tre 

supervis®es par lõentreprise Studer Innotec SA. Pour cette raison, nous d®clinons toute responsabilit® 

pour les dommages, coûts ou pertes causés par une installation non conforme a ux prescriptions, 

un fonctionnement d®fectueux ou une mauvaise maintenance. Lõutilisation de cet appareil rel¯ve 

de la responsabilit® de lõutilisateur final. Cet appareil nõest ni conu ni garanti pour lõalimentation 

dõapplications m®dicales ou de toute autre application critique présentant des risques potentiels 

pour la sant® humaine ou lõenvironnement. Nous d®clinons toute responsabilit® en cas de 

contrefaon de brevet ou dõautres droits de tiers li®s ¨ lõutilisation de cet appareil. 

1.4.3 Compatibilité  

Studer Innotec SA garantit la compatibilité des mises à jour logicielles avec le matériel pendant un 

an ¨ compter de la date dõachat. Les mises ¨ jour ne sont plus garanties au-delà de cette date et 

une mise à niveau matérielle peut être néce ssaire. Veuillez contacter votre revendeur pour plus 

dõinformations sur la compatibilit®. 

1.5 MESURES DE SECURITE 

1.5.1 Généralités  

Lisez attentivement toutes les consignes de s®curit® avant de proc®der ¨ lõinstallation et ¨ la mise 

en service de lõappareil. Le non-respect de ces instructions peut constituer un danger physique 

mortel et peut ®galement endommager les fonctionnalit®s de lõappareil. Cõest pourquoi ce 

manuel doit toujours °tre conserv® ¨ proximit® de lõappareil. 

 

1.5.2 Avertissements  

¶ O½ que se trouve le syst¯me, le responsable de lõinstallation et de la mise en service doit 

connaître les mesures de sécurité et les prescriptions en vigu eur dans le pays. Par 

cons®quent, lõensemble de la maintenance doit °tre effectu® par du personnel qualifi®. 

¶ Tous les composants raccordés à cet appareil doivent être conformes aux lois et 

réglementations en vigueur. Il est interdit à toute personne ne dis posant pas dõune 

autorisation ®crite de Studer Innotec SA dõeffectuer tout changement, modification ou 

r®paration de quelque nature que ce soit. Seuls les composants dõorigine peuvent °tre 

utilisés pour les modifications et les remplacements autorisés.  

¶ Cet  appareil est uniquement destiné à un usage intérieur et ne doit en aucun cas être 

exposé à la pluie, à la neige ou à un environnement humide ou poussiéreux.  

 

1.6 RECYCLAGE DE LõAPPAREIL 

Le Xcom -CAN est conforme à la directive européenne RoHS 

2011/65/EU sur les substances dangereuses et ne contient pas les 

éléments suivants  : plomb, cadmium, mercure, chrome 

hexavalent, PBB ou PBDE.  

Si vous souhaitez jeter ce produit, veuillez utiliser le service de 

collecte pour le recyclage des équipements éle ctriques et 

respecter toutes les obligations en vigueur sur le lieu dõachat. 

  

 Pour lõinstallation, les normes et les réglementations locales et nationales en vigueur 

doivent être strictement respectées.  
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2 DECLARATION DE CONFORMITE UE 

Le module de communication multiprotocole Xcom -CAN décrit dans ce manuel est conforme aux 

exigences des directives et normes européennes suivantes  : 

 

Directive Basse Tension (DBT) 2014/35/ UE 

- EN 62368-1:2014/AC:2015  

 

Directive sur la compatibilité électromagnétique (CEM) 2014/30/ UE 

-  EN 61000-6-1:2007 

-  EN 61000-6-2:2005/AC:2005  

-  EN 61000-6-4:2007/A1:2011  

 

2.1 INFORMATIONS DE CONTACT 

Studer Innotec SA  

Rue des  Casernes  57 

1950 Sion ð Suisse 

 

+41(0) 27 205 60 80 

+41(0) 27 205 60 88 

 

info@studer -innotec.com  

www.studer -innotec.com  
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3 MATERIEL NECESSAIRE A LõINSTALLATION 

3.1 CONTENU DU KIT DE COMMUNICATION MULTIPROTOCOLE XCOM -CAN   

Le kit de communication multiprotocole Xcom -CAN comprend les éléments suivants  : 

 

3.2 AUTRE MATERIEL NECESSAIRE  

Outre les ®l®ments fournis avec le kit de communication, lõutilisation dõun Xcom-CAN nécessite un 

tournevis cruciforme n°  1 (P1). 

Le Xcom -CAN sert à communiquer avec un système tiers (batterie, SCADA, PLC, etc.), vous aurez 

donc besoin dõun c©ble sp®cifique avec le connecteur et les broche s appropriés  de chaque côté. 

Voir chapitre  5.5. 

 

  

Un module Xcom -CAN  

 

 

Deux câbles de communication de 2  mètres pour 

connecter le CAN à des appareils Studer et 

externe  
 

Plaque de montage   

2 clips pour rails DIN et vis   

Carte SD avec manuel   

 

Cet appareil ne doit  pas être utilisé à des fins autres que celles décrites dans ce manuel. 

Lõappareil utilise des connecteurs RJ45 fr®quemment utilis®s et standard pour LAN (Local 

Area Network). Le Xcom -CAN ne doit jamais être utilisé ou branché sur des réseaux de 

communicat ion autres que ceux spécifiés dans ce manuel. Cela endommage 

gravement le produit.  
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4 FONCTIONNALITES DU XCOM-CAN  

Plusieurs fonctionnalités (applications) énumérées ci -dessous peuvent être obtenues avec le 

module Xcom -CAN. Ces fonctionnalités (applications) peuvent être sélectionnées par le réglage 

ad®quat du commutateur DIP situ® ¨ lõint®rieur du module. Voir chap. 5.1. 

4.1 CONNEXION DõUN SYSTEME XTENDER-VARIO A DES BATTERIES AU LITHIUM 

Une gestion optimale des batteries au lithium nécessite une communication entre la batterie et 

lõensemble du syst¯me, compos® par exemple dõonduleurs, de chargeurs, dõ®crans, dõun syst¯me 

de contrôle et dõacquisition de donn®es (SCADA), etc. La plupart des batteries au lithium utilisent 

un bus CAN (couche physique), mais doivent avoir des protocoles spécifiques établis pour 

communiquer. Le Xcom -CAN possède plusieurs protocoles pour la gestion de la bat terie.  

Ces protocoles sont compatibles avec des batteries spécifiques, voir chap. 5.2. 

4.2 ACCES/ CONTROLE DES APPAREILS STUDER A PARTIR DõUN SYSTEME TIERS  

(PLC, SCADA) 

Xcom -CAN peut être utilisé pour interfacer un système Xtender/Vario Studer avec un appareil tiers 

via un bus de communication CAN (syst¯me SCADA, PLC, etc.) ¨ lõaide du protocole public Studer. 

Les spécifications techniques de ce protocol e sont disponibles sur le site web de Studer et 

permettent ¨ lõappareil tiers de lire et dõ®crire des donn®es, de recevoir des alarmes ou des 

messages et de contrôler entièrement le système Xtender/Vario.  
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5 INSTALLATION DU XCOM-CAN  

Cet appareil est uniquement conçu pour un usage intérieur et ne doit en aucun cas être exposé à 

la pluie, à la neige ou à un environnement humide ou poussiéreux.  

Dans la mesure du possible, ®vitez dõexposer lõappareil aux variations soudaines de temp®rature : 

une variation  thermique importante peut cr®er une condensation ind®sirable et nocive ¨ lõint®rieur 

de lõ®quipement. 

Avant dõinstaller le module, il est n®cessaire de configurer la fonctionnalit® et de s®lectionner la 

connexion de broches.  

5.1 SELECTION DE LA FONCTIONNALITE ET ORGANISATION DU BROCHAGE 

Le module doit °tre ouvert pour acc®der au commutateur DIP et aux cavaliers. Tout dõabord, 

déconnectez votre module Xcom -CAN de tous les appareils raccordés (installation, batterie, etc.), 

puis ouvrez le Xcom -CAN avec un tourne vis cruciforme n°  1 (2 vis). 

Sur la carte ®lectronique ¨ lõint®rieur de lõappareil se trouvent deux ®l®ments pour s®lectionner la 

configuration choisie  : 

(1) Peigne de cavaliers pour la configuration des broches RJ -45 (côté tiers).  

(2) Commutateur DIP pour sélecti onner le modèle de protocole/batterie (commutateurs 1 à 5) 

et la vitesse du bus (commutateurs 6 ¨ 8) lorsque le protocole lõexige. 

 

  

Figure 1 : Carte ®lectronique ¨ lõint®rieur du Xcom-CAN  
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5.2 CONFIGURATION DU COMMUTATEUR DIP POUR LES BATTERIES AU LITHIUM 

Note  : La liste des compatibilités peut être modifiée. Veuillez contacter Studer Innotec pour obtenir 

la liste actualisée.  

Note  : Ce tableau vaut pour le mode «  Contrôle des activités  ». Pour le mode «  Inspection des 

activités  », le co mmutateur  4 doit être en position «  ON è. Pour plus dõinformations sur les modes 

dõactivit®, veuillez vous reporter au chapitre 6. 

 

 

Marque s et modè les de batterie  compatibles  Réglages du 

commutateur DIP  
Mode «  Contrôle des activités  » 

Commentaires  

¶ Autarctech  - LiRack / LiTerminal  

¶ BlueNova  - BN 13/26/52 series  

¶ BMZ - ESS 3.0 ð ESS 9.0 ð X 

¶ BYD - Premium LVL/ LVS, B-Box Pro 2.5 - 10.0, 

B-Box Pro 13.8 

¶ Cegasa  - eBick Pro, eBick Ultra  

¶ DLG ð ESS48-2U-L 

¶ Leclanché - Appollion Cube*  

¶ LG Chem  - RESU series* 

¶ Midac - RES 4.2/5.1  

¶ Pylontech  ð UP2500**, US2000, US3000, 

Phantom -S 

¶ REC - Q BMS 16S (www.rec -bms.com ) 

¶ Solar MD  - SS4074/SS4037/ SS202 

¶ Super-B - SB12V160E-ZC SB12V100-ZC (12V-

24V-48V multi batteries system with BCI)  

¶ Systems Sunlight  - Li.ON ESS 

¶ Vision Mechatronics  - LiRack, LiRack Eco  

 

Vitesse du bus CAN 

non disponible  

 

¶ Freedom Won  - Lite Range  

¶ Leclanché  - TiBox* 

¶ Tesvolt - TS 25-50 
 

Batterie 48 V 

seulement !  

Vitesse du bus CAN 

non disponible  

¶ Super-B - SB12V160E-ZC SB12V100-ZC (12V 

single battery system without BCI)  

 

Vitesse du bus CAN  :  

250 k/s sélectionnable  

Voir chap.  5.4 

¶ Discover  - AES 44-24-2800 / 42-48-6650, 

LITHIUM PRO 

¶ GS-HUB - Home Hub  

¶ IPS - (Integrated Power Solution) liCube 

modular LiFePO4 -System 

¶ Orion BMS - Jr (www.orionbms.com ) 

¶ PowerTech  - systems PowerRack  

¶ Weco  - 4K4 LFP/ 5K3R20 

¶ Zruipower  - ZR -FC48100-1630J1, ZR -FC4850-

1630J1 

 

Vitesse du bus CAN :  

250 k/s sélectionnable  

Voir chap. 5.4 

¶ Archimede Energia - FXO-048-XXX-TCX 

¶ BSLBATT ð LFP battery  

¶ Cosun  - RS-Box 

¶ Pallas  - RESS 48V50  

¶ Solarni Panely  - HomeGrid BMS  

¶ Soltaro  - SOL-R16-2.5KWH/SOL-R16-5.0KWH 

¶ Zruipower  - Power Base Pro  

 

Vitesse du bus CAN :  

500 kb/s  

Voir chap. 5.4 

http://www.rec-bms.com/
http://www.orionbms.com/
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*Vérifier avec le fabricant de batterie la disponibilité et les détails pour les garanties.  

**La version UP2500NB01V00101, sortie en avril 2020, a un port CANBUS et est compatible.  

 

 

 

5.3 CONFIGURATION DU COMMUTATEUR DIP POUR LES SYSTEMES TIERS PLC OU SCADA  

Pour interagir avec les syst¯mes Xtender/Vario par lõinterm®diaire dõappareils tiers, par exemple un 

PLC ou SCADA, vous devez sélectionner le «  Protocole public Studer  ». Le « Protocole public Studer  » 

est disponible en deux modes de fonctionnement avec di fférentes options de vitesse de bus CAN. 

Ils peuvent °tre combin®s en diff®rentes configurations selon les besoins de lõutilisateur.  

 

5.3.1 Mode de fonctionnement «  Protocole exclusif  » 

Cette configuration est recommand®e lorsquõil nõy a quõun seul appareil communiquant avec le 

« Protocole public Studer  è sur lõinterface CAN externe. Le Xcom-CAN envoie une réponse à chaque 

trame qui appara´t sur lõinterface CAN externe. Pour les trames qui ne correspondent pas aux 

spécifications du «  Protocole public Studer  », le Xcom -CAN envoie un message de trame erronée. Ce 

mode est pratique pour le débogage car chaque trame envoyée par le PLC/SCADA reçoit une 

réponse. Il détecte également toute trame qui peut être corrompue lors de la transmission .  

 

5.3.2 Mode de fonctionnement «  Protocole tolérant  » 

Cette configuration est recommand®e lorsquõil y a plusieurs appareils communiquant avec 

diff®rents protocoles sur lõinterface CAN externe. Le Xcom-CAN nõenverra une r®ponse quõaux 

trames qui correspondent entièrement aux spécification s du « Protocole public Studer  ». Ce mode 

permet ¨ lõinstallateur dõ®tendre le bus CAN sur lõinterface externe et dõajouter dõautres appareils 

qui peuvent communiquer avec le PLC/SCADA sur le même support physique que le Xcom -CAN.  

 

Marque s et modèle s de batterie  compatibles  
Réglages du 

commutateur DIP  
Mode «  Contrôle des activités  » 

Commentaires  

¶ Commeo  - 48 V system  

 

Vitesse du bus CAN :  

250 k/s sélectionnable  

Voir chap. 5.4 

¶ Fortress Power ð eFlex 5.4 

 

Vitesse du bus CAN :  

250 kbs sélectionnable  

Voir chap. 5.4  

 Toutes les batteries citées sont compatibles avec le module Xcom -CAN en termes de 

protocole. Studer Innotec nõest pas responsable de la performance et du respect de la 

taille et des exigences du système.  

 Lorsquõil est connect® ¨ des batteries au lithium, le Xcom -CAN modifie 

automatiquement les paramètres du système Xtender relatifs à la gestion de la batterie 

(Xtender, VarioTrack & VarioString).  

Configuration du commutate ur DIP en mode 

de fonctionnement «  Protocole exclusif  » à 

250 kb/s. La vitesse CAN peut être réglée selon 

vos besoins, voir chapitre  0. 
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Configuration du commut ateur DIP en mode 

de fonctionnement «  Protocole tolérant  » à 

250 kb/s. La vitesse CAN peut être réglée selon 

vos besoins, voir chapitre  0. 

 

 

 

  

 
Il est possible de partager lõinterface CAN externe du Xcom-CAN avec dõautres appareils 

et protocoles, mais cela nécessite une attention particulière. Un conflit de trame peut se 

produire. Il est de la responsabilit® de lõinstallateur/d®veloppeur de sõassurer quõaucun 

conflit de trame entre deux ou plusieurs appareils/protocoles nõa lieu. 
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5.4 VITESSE DU BUS CAN  

Le protocole public Studer et certaines batteries permettent des vitesses de bus CAN différentes. 

Le choix doit se faire en fonction de la vitesse de lõappareil tiers. S®lectionnez la vitesse de 

communication ¨ lõaide des positions 6 ¨ 8 du commutateur DIP conform®ment au tableau ci-

dessous. Le réglage par défaut est 25 0 kb/s.  

Position Vitesse du 

bus CAN  6 7 8 

OFF 

OFF 
OFF 10 kb/s  

ON 20 kb/s  

ON 
OFF 50 kb/s  

ON 100 kb/s  

ON 

OFF 
OFF 125 kb/s  

ON 250 kb/s  

ON 
OFF 500 kb/s  

ON 1 Mb/s  

5.5 CABLE ENTRE LE XCOM -CAN  ET LõAPPAREIL TIERS OU LA BATTERIE 

La plupart des appareils de communication disposent dõun 

connecteur sp®cifique et dõune configuration des broches. 

Un c©ble sp®cifique ayant dõun c¹t® un connecteur RJ-45 et 

de lõautre un connecteur pour les appareils tiers est 

nécessaire. Ce câble est fourni par le fabr icant ou doit être 

fabriqu® par lõinstallateur. 

Le kit Xcom -CAN comprend 2  câbles avec des connecteurs 

RJ-45 aux deux extr®mit®s. Lõun des deux peut °tre utilis® pour 

fabriquer le câble approprié.  

 

5.6 SELECTION DE LõAFFECTATION DES BROCHES DE LA CONNEXION DU BUS CAN  

Tout signal de communication peut °tre affect® ¨ nõimporte quelle broche du connecteur RJ-45 à 

lõaide du peigne de cavaliers (1) dans la Figure 1. 

Les cellules grises de la figure ci -contre indiquent le numéro des broches du connecteur RJ -45 qui 

peuvent °tre connect®es ¨ nõimporte quel signal de la ligne de communication (GND, CAN-H, 

CAN -L) en utilisant les cavaliers. Par d®faut, aucune connexion nõest effectu®e ¨ lõint®rieur du 

module, vous devez donc lõouvrir et le configurer manuellement. 

 

Voici ¨ titre dõexemple, lõaffectation des broches conform®ment ¨ CIA-303-1 : 

 

 

 

 

 

 

 
Peigne de cavaliers  



Studer Innotec SA  

 Xcom -CAN  

 

Manuel utilisateur  V2.6.3 13 

 

5.6.1 Exemple de sélection de câbles et de cavaliers  
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5.6.2 Configuration des cavaliers selon les batteries citées  

¶ Autarctech  - LiRack/ 

LiTerminal 

¶ BMS Orion  ð Jr 

(www.orionbms.com ) 

¶ BMZ - ESS 3.0 ð ESS 9.0 ð X 

¶ BSLBATT ð LFP battery  

¶ BYD - Premium LVL/ LVS, B-Box 

Pro 2.5ð10.0, B-Box Pro13.8 

¶ Leclanché  - Appollion Cube, 

TiBox 

¶ LG Chem  - RESU series* 

¶ Midac - RES 4.2/5.1 

¶ Pylontech  - UP2500, US2000, 

US3000, Phantom -S 

¶ REC - Q BMS 16S 

¶ Solar MD  -  SS4074/SS4037/ SS202 

¶ Systems Sunlight  - Li.ON ESS 

¶ Tesvolt - TS 25-50 

¶ Vision Mechatronics  - LiRack, Lirack 

Eco 

¶ Fortress Power ð eFlex 5.4 

¶ Archimede Energia  - FXO-

048-XXX-TCX 

¶ Cegasa  - eBick Pro  180 

¶ Commeo  - 48 V system 

¶ Cosun  - RS-Box 

¶ Solarni Panely  - HomeGrid 

BMS 

¶ Super-B - 12V SB12V160E-

ZC and SB12V100-ZC 

¶ Weco  - 4K4 LFP/ 5K3R20 

 

¶ PowerTech  - systems 

PowerRack  

 

 

 

 

 

 

 

http://www.orionbms.com/
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*  Veuillez -vous renseigner auprès du fabricant de la batterie pour connaître les 

conditions de garantie et la disponibilité.  

 

   

   

   

¶ BlueNova  - BN 13-26-52 series 

¶ Freedom Won  - Lite Range  

¶ Pallas  - RESS 48V50 

 

¶ Cegasa - eBick Ultra 100  

¶ Discover  - AES 44-24-2800 

and 42 -48-6650, LITHIUM 

PRO 

¶ Soltaro  - SOL-R16-2.5KWH 

and SOL-R16-5.0KWH 
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¶ Zruipower  - Power Base Pro  

 

 

 

 

 

 

 

¶ IPS (Integrated Power 

Solution) liCube modular 

LiFePO4-System 

 

 

 

 

 

 

¶ GS-HUB ð Home Hub  
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¶ DLG ð ESS48-2U-L  

 

 

¶ Zruipower  - ZR-FC48100-

1630J1, ZR-FC4850-1630J1 
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