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Allgemeine Informationen

m Diese Betriebsanleitung gilt als Bestandteil des Gerdtes. Das genaue
Beachten dieser Betriebsanleitung ist Voraussetzung fir den richtigen
Anschluss, den bestimmungsgeméfien Gebrauch und die richtige Hand-
habung des Gerites. Lesen Sie diese Betriebsanleitung einmal vollstéindig
durch, da Informationen, die mehrere Kapitel betreffen, nur einmal gege-
ben werden.

Die Sicherheitshinweise sind in dieser Anleitung wie folgt gekennzeichnet:

Gefahr

Macht auf eine unmittelbar drohende Gefahr aufmerk-
sam. Das Nichtbeachten fohrt zum Tod oder zu

schwersten Verletzungen.

Warnung

Macht auf eine Geféhrdung aufmerksam. Das Nichtbeachten
kann zum Tod oder zu schwersten Verletzungen fhren.

Vorsicht

Macht auf eine méglicherweise geféhrliche Situation auf-
A merksam. Das Nichtbeachten kann zu leichten Verletzungen

und/oder zur Beschédigung des Produkts fihren.

m Alle Druckschriften entsprechen der Ausfihrung des Gerétes und dem
Stand der zugrunde gelegten sicherheitstechnischen Normen bei Druckle-
gung. Fir darin angegebene Geréte, Schaltungen, Verfahren, Software-
programme und Namen sind alle Schutzrechte vorbehalten.

m Nachdruck - auch auszugsweise - nur mit schriftlicher Genehmigung von-
TEAM FOR TRONICS.

© 2008 TEAM FOR TRONICS GMBH, Bétzinger Str. 31, D-79111 Freiburg
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1 FUr lhre Sicherheit

1.1 Sicherheitshinweise

A\

A

Gefahr
Stromschlaggefahr -

« Die in dieser Anleitung beschriebenen Elektro- und

Montagearbeiten dirfen nur durch Fachpersonal
unter Beachtung aller relevanten Sicherheitshinweise
ausgefihrt werden (Elektrofachkraft).

Schutzabdeckungen dirfen nur zu Montage- und
Wartungszwecken von Fachpersonal entfernt wer-
den.

Der Schiebeladen- und Schiebetirenantrieb SA50-
KNX enthélt keine Bauteile, die vom Betreiber ausge-
tauscht werden kénnen. Offnen Sie keinesfalls das
Gehduse, sondern benachrichtigen Sie den Kunden-
dienst.

Vor Beginn der Arbeiten ist die Stromzufihrung abzu-
schalten und vor unbefugtem Wiedereinschalten zu
sichern.

Vorsicht
Sachschaden, Funktfionsstérungen -

« Vergleichen Sie vor dem Anschliefen, ob die auf

dem Typenschild angegebene Spannung und Fre-
quenz mit den Werten des Versorgungsteiles Uberein-
stimmen.

« Die in den Anschlussplénen angegebenen Leitungs-

querschnitte sind einzuhalten.

« Abzweigdosen im Auenbereich sind nach IP 54

auszufihren.

01.12.2008 Schiebeladen- und Schiebetirenantrieb SA50-KNX



: I l
( Fur lhre Sicherheit

1.2 Erlduterung der Symbole

@ Betriebsanleitung beachten

c € EU-Konformitétszeichen

Unter dem Symbol wird das Herstelldatum angegeben

(JJJJ-MM)

Hersteller

Gleichspannung

| E &

sche Gerdte, die nicht mit dem gewdhnlichen, unsor-
tierten Hausmll entsorgt werden dirfen, sondern
separat behandelt werden missen (siehe «Wartung,
Entsorgung, Konformitatserklérung» auf Seite 45)

E Dieses Symbol kennzeichnet elekirische und elektroni-
—

1.3 Konformitdt

Das Produkt Schiebeladen- und Schiebetiirenantrieb SA50-KNX ent-
spricht dem Stand der Technik und den anerkannten sicherheitstech-
nischen Regeln.

Folgende Normen wurden bei der Entwicklung und Konstruktion
angewendet:

EN 50090-2-2

Elekirische Systemtechnik fir Heim und Gebdude (ESHG) Teil 2-2:
Systemibersicht - Allgemeine technische Anforderungen

6 Schiebeladen- und Schiebetirenantrieb SA50-KNX 01.12.2008
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EN 61000-6-1:2007

Elektromagnetische Vertréglichkeit (EMV) - Teil 6-1: Fachgrundnor-
men - Stérfestigkeit fir Wohnbereich, Geschéfts- und Gewerbeberei-
che sowie Kleinbetriebe

EN 61000-6-2:2005

Elektromagnetische Vertréglichkeit (EMV) - Teil 6-2: Fachgrundnor-
men - Stérfestigkeit fir Industriebereiche

EN 61000-6-3:2007

Elektromagnetische Vertréglichkeit (EMV) - Teil 6-3: Fachgrundnor-
men - Stéraussendung fir Wohnbereich, Geschéfts- und Gewerbe-
bereiche sowie Kleinbetriebe

EN 60335-1:2002 + A11:2004 + A1:2004 + A12:2006

Sicherheit elektrischer Geréte fir den Hausgebrauch und dhnliche
Zwecke - Teil 1: Allgemeine Anforderungen

EN 60335-2-103:2003

Sicherheit elektrischer Geréte fir den Hausgebrauch und ghnliche
Zwecke - Teil 2: Besondere Anforderungen fir Antriebe fur Tore,
Turen und Fenster

1.4 Bestimmungsgemdifie Verwendung

Der Schiebeladen- und Schiebetirenantrieb SA50-KNX darf aus-
schlieBlich fir den Antrieb von Schiebeldden und Schiebetiiren einge-
setzt werden. Zur bestimmungsgemdfen Verwendung gehért auch

= das Beachten dieser Betriebsanleitung

= das Einhalten der Inspektions- und Wartungsarbeiten.

Der Schiebeladen- und Schiebetirenantrieb SA50-KNX dient nicht als
Einbruchsicherung.

01.12.2008
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2  Produktbeschreibung

Der Schiebeladen- und Schiebetirenantrieb SA50-KNX ist ein elektri-
scher Antrieb fir Schiebeelemente. Er enthélt einen wartungsfreien,
gerduscharmen, birstenlosen Elektromotor mit 24 V / 50 W, sowie
eine digitale Steuerung mit Positionserfassung, Drehzahlregelung und
Stromiberwachung.

Die Steuerung erkennt zuverléssig Hindernisse und stoppt erforderli-
chenfalls die Bewegung.

Saisonal- und alterungsbedingte Anderungen der notwendigen Betd-
tigungskréfte werden automatisch ausgeglichen.

Aufgrund der direkten Anschlussméglichkeit an den KNX-Bus (EIB)
stehen umfangreiche Ansteuerungs- und Einstellméglichkeiten zur
Verfigung.

Zum Betrieb des Antriebes wird zusétzlich ein geregeltes und kurz-
schlussfestes Stromversorgungsteil fir 24 V Gleichspannung benétigt.
Die Verwendung von einfachen Trafos mit Gleichrichtung ist nicht
zuléssig.

8 Schiebeladen- und Schiebetirenantrieb SA50-KNX 01.12.2008
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3  Technische Daten

Betriebsspannungsbereich

Stromaufnahme, max.
Drehzahl

Fahrgeschwindigkeit

Antriebskraft, max.

Dauer Beschleunigungsphase

Dauer der Abbremsphase

Leiterplatte und Steckverbinder

Schutzgrad

Betriebsbedingungen

Lager- und Transportbedingungen

21,5V... 25V DC SELV /
PELV

2A
6,25 U/min...156,25 U/min

10 mm/s ... 250 mm/s;
Werkseinstellung: 130 mm/s

90 N

3s5...20s;
Werkseinstellung: 11,5's

3s5...20s;
Werkseinstellung: 11,5 s

UL94-VO oder V2
IP 54

Temperatur: -20 bis 60 °C
relative Luftfeuchte: 10 % bis
80 %, ohne Kondensation

Temperatur: -20 bis 60 °C
relative Luftfeuchte: 10 % bis
95 %, ohne Kondensation

01.12.2008

Schiebeladen- und Schiebetirenantrieb SA50-KNX



[
#‘ | Anschliefien

4  AnschliefBen

Gefahr

Stromschlaggefahr - Die Elektroinstallation darf nur
A durch qualifiziertes Fachpersonal unter Beachtung aller

relevanten Sicherheitshinweise ausgefihrt werden (Elek-

trofachkraft). Vor Beginn der Arbeiten ist die Stromzu-

fihrung abzuschalten und vor unbefugtem

Wiedereinschalten zu sichern.

4.1 Anschlussschema
Der Schiebeladen- und Schiebetirenantrieb SA50-KNX wird nach fol-

gendem Schema angeschlossen:

Gelb
: +
[ Griin
SN Weil} 24V DC
_—
{ Braun
Antrieb Abzweigdose

Fir Anlagen mit 1 bis 2 Motoren reichen Leitungen mit 0,75 mm?

Leitungsquerschnitt. Bei gréferen Anlagen ist nach folgendem
Schema vorzugehen:

Motor 3 Motor 2 Motor 1
WA-BUS-YSTY-MSR 2 x 2 x 0,8 Buskabel griin
Verteiler
2x1,5 2x15 2x1,5 24V
Abzweigdose Abzweigdose Abzweigdose Netzteil24V  EIB/KNX
Stromversorgung
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4.2 Bendtigtes Zubehor

Der Antrieb wird mit 24 V Kleinspannung betrieben. Zum Betrieb wird
daher ein geregeltes und kurzschlussfestes Netzteil benétigt. Das
Netzteil muss 24 V Gleichspannung zur Verfiigung stellen und den
SELV- / PELV-Anforderungen geniigen. Die Verwendung von einfa-
chen Trafos mit Gleichrichter ist nich zuléssig.

Das Netzteil kann entweder direkt am Antrieb oder als Reiheneinbau-
gerdt in einem Verteilerschrank untergebracht werden. Der Betrieb
von mehreren Antrieben an einem Netzteil ist zuléssig.

Bei gleichzeitigem Betrieb (synchrones Offnen und SchlieBen) ist pro
Antrieb eine Leistung von 25 W erforderlich. Wenn die Antriebe
unabhéngig voneinander betrieben werden, reichen 10 W pro
Antrieb aus. Der Anschluss von anderen Verbrauchern an dieses 24V
Netz ist nicht zuldssig.

01.12.2008
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5  Inbetriebnahme

Beachten Sie: Bei Gerdten zum Anschluss an den KNX-Bus muf} ein-
malig die physikalische Adresse Gber die ETS-Software vergeben und
programmiert werden. Néheres dazu siehe Punkt 6.1.

Nach dem Herstellen der Stromversorgung ist der Antrieb zunéchst
gesperrt, da die Referenzpunkte (Endpositionen) noch nicht bekannt
sind. Ein Offnen oder SchlieBen ist nicht méglich.

Zur Bestimmung der Endpositionen und des Strombedarfes fir einen
reguldren Betrieb, muss eine Referenzfahrt durchgefihrt werden.
Diese wird Uber das Kommunikationsobjekt Nr. 3 gestartet (siehe
«Referenzfahrt» auf Seite 16). Falls dies Gber den KNX-Bus (noch)
nicht maglich ist, kann das Auslésen der Referenzfahrt (und Auslésen
von ,Auf” und ,Zu”) auch Gber herkémmliche Taster erfolgen (siehe
dazu die separate Betriebsanleitung ,SA50 Version mit Taster”).

Nach der Ermittlung der Endpositionen beginnt die Stromkalibrie-
rung. Der Antrieb |&uft zunéchst mit niedriger, dann mit hoher
Geschwindigkeit. Hierbei werden die zum Antrieb benétigten Krafte
ermittelt. Diese dienen spdater als Referenz fir den Einklemmschutz.
Der Antrieb darf daher wéhrend der Referenzfahrt nicht gebremst
oder anderweitig beeinflusst werden. Nach Beendigung der Stromka-
librierung féhrt der Antrieb in eine der Endpositionen, d. h. er stoppt
kurz vor der mechanischen Endposition.

Der Antrieb ist nun kalibriert und funktionsfahig.

Die Bewegungsrichtung kann (ber einen Parameter invertiert werden
(siehe «Bewegungsrichtung umdrehen» auf Seite 38).

Warnung

A Verletzungsgefahr -
A o Wahrend der Referenzfahrt funktioniert der Ein-

klemmschutz nur eingeschrénkt. Die Referenzfahrt ist
stets unter Aufsicht durchzufihren.

o Wahrend der Referenzfahrt werden wichtige Parame-
ter zur korrekten Funktion des Einklemmschutzes
ermittelt. Der Antrieb darf wéhrend der Referenzfahrt
in keiner Weise beeinflusst werden.

12 Schiebeladen- und Schiebetirenantrieb SA50-KNX 01.12.2008
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6

Kommunikationsobjekte

Murarmer

6.1

Marne Funktion Gruppenadressen lénge kK L 5 [ A Datentyp
Manuell Auf | Zu O=auf, 1 =2Zu 1 bit K s
Manuell Stopp Ooder 1 1 bit K s
Fahre auf Position 0-255 = 0-100% 1Byte K s
Referenzfahrt Ooder 1 1 bit K 5
Setze vorgewshlte Position Setze vorgewshlte Position 1 bit K 5
Fahre auf vorgewshlte Position Fahre auf vorgewshlte Pasition 1 kit K 5
Szene 0 - 15 speichern { aufrufen Szene speichern [ aufrufen 1Byte K 5
Sonnenautomatil EIN | AUS 0=AUS, 1 =EIN 1 bit K 5
Sonne 0 = keine Sonne, 1 = Sonne 1 bit K 3
Sonne - Position anfahren 0-255 = 0-100% 1Byte K s
wwetteralarm 1 {Prioritat) ‘Wetteralarm 1 (Priaritat) 1 bit K s
wetteralarm 2 ‘Wetteralarm 2 1 bit K 5
Zwangsfihrung Zwangsfihrung 2 bit K 5
Manuell Auf | Zu mit erhéhter Kraft 0= Auf, 1 =Zu 1 bit K 5
Eingang Tir- | Fensterkontakt 0 = geschlossen, 1 = offen 1 bit K - 5
Empfang Zeittelegramm EIS 3 GByke K L 5
Empfang Datumstelagramm EIS 4 GByke K L 5
Zeitsteuerung Ein [ Aus 1=EIN, 0= AlUS 1 bit K - 5 -
Meldung "Position erreicht” Pasition: 0-255 1 bit kL - 0
Meldung "Endlage erreicht” 0 = offen, 1 = geschlossen 1 bit kL - 0
Aktuelle Position 0-255 = 0-100%: 1Bvke K L - 0
Einbruch-Alarm 1 = Alarm 1 bit KL - U
Status Information Status Information ZByte K L - U

Erléuterung der Abkirzungen:

EIS: EIB Interworking Standard

K Obijekt kann kommunizieren

L Obijekt kann ausgelesen werden

S: An das Obijekt kann ein Telegramm gesendet werden

U Obijekt kann ein Telegramm Ubertragen

Programmieren der physikalischen Adresse

Priorit &t
Miedrig
Miedrig
Miedrig
Miedrig
Miedrig
Miedrig
Miedrig
Miedrig
Miedrig
Miedrig
Miedrig
Miedrig
Miedrig
Miedrig
Miedrig
Miedrig
Migdrig
Miedrig
Miedrig
Miedrig
Miedrig
Miedrig
Miedrig

Bei allen Geréten zum Anschluss an den KNX-Bus muss einmalig die
physikalische Adresse Uber die ETS-Software vergeben und program-
miert werden.

Hierzu ist es notwendig, das Gerdt mit Hilfe eines Programmiertasters
in den Programmiermodus zu versetzen. Der Taster zur Aktivierung

des Programmiermodus befindet sich unter der Kunststoff-Abde-

ckung.

= Betdtigen Sie den Taster nach Aufforderung durch die ETS-Soft-

ware mit einem nichtleitenden Gegenstand (Streichholz 0.6.).

01.12.2008
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Der Programmiermodus wird durch Aufleuchten einer roten LED
angezeigt.

Hinweis

Wenn absehbar ist, dass der Taster nach dem Einbau
nicht mehr zugdnglich sein wird, so muss der Antrieb
vor dem endgiiltigen Einbau provisorisch an 24 V und
den KNX-Bus angeschlossen werden, um einmalig die
physikalische Adresse zu programmieren.

6.2 Manuell Auf / Zu

Objekt Nr. 0, 1 Bit, EIS 7, K, S

Mit diesem Objekt kann der Antrieb manuell gefahren werden. Wird
der Wert ,0“empfangen, féhrt der Antrieb in Richtung ,,Auf”. Wird
eine ,1” empfangen fahrt er in Richtung ,Zu”. Sollte der Antrieb
gerade fahren, wird die Bewegung gestoppt, ansonsten féhrt er bis
zum Erreichen der jeweiligen Endposition.

Voraussetzung ist, dass mindestens eine Referenzfahrt (siehe «Refe-
renzfahrt» auf Seite 16) stattgefunden hat. Andernfalls wird die Aus-
fohrung des Befehls verweigert.

Sollte iber Objekt 12 die Zwangsfihrung aktiviert worden sein (siehe
«Zwangsfuhrung» auf Seite 21), so kann keine manuelle Bewegung
mehr ausgefihrt werden, bis die Zwangsfihrung aufgehoben ist.

Dieses Objekt deaktiviert die Sonnen-Automatikfunktionen, damit der
Antrieb in der vom Benutzer gewinschten Stellung verbleibt, auch
wenn Automatik-Telegramme eintreffen. Wird nach einer Handbedie-
nung wieder ein Automatik-Betrieb gewiinscht, so miissen die Son-
nen-Automatik-Funktionen tber Obijekt 7 gezielt wieder freige-
schaltet werden (siehe «Sonnen-Automatik Ein / Aus» auf Seite 19).

Hinweis:

Falls das Senden der Objekte ,Manuell Auf” und ,Manuell Zu" Gber
den KNX-Bus (noch) nicht méglich ist, kénnen zwei herkémmliche
Taster an den Antrieb angeschlossen werden um damit ,Auf” oder
,Zu” auszuldsen. In diesem Fall wird die Sonnen-Automatik ebenfalls
deaktiviert, wie oben beschrieben. Néheres zur Steuerung Gber Taster
siehe separate Betriebsanleitung ,SA50 Version mit Taster”.

14 Schiebeladen- und Schiebetirenantrieb SA50-KNX 01.12.2008
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6.3  Manuell Stopp

Objekt Nr. 1, 1 Bit, EIS 7, K, S

Mit diesem Objekt wird die Fahrt gestoppt, unabhéngig ob der Wert
,0” oder ,1" war.

Dieses Objekt deaktiviert die Sonnen-Automatikfunktionen, damit der
Antrieb in der vom Benutzer gewinschten Stellung verbleibt, auch
wenn Automatik-Telegramme eintreffen. Wird nach einer Handbedie-
nung wieder ein Automatik-Betrieb gewinscht, so missen die Son-
nen-Automatik-Funktionen tber Obijekt 7 gezielt wieder freige-
schaltet werden (siehe «Sonnen-Automatik Ein / Aus» auf Seite 19).

Sollte iber Objekt 12 die Zwangsfihrung aktiviert worden sein (siehe
«Zwangsfuhrung» auf Seite 21), so féhrt der Antrieb trotz des Stopp-
Befehles bis in die parametrierte Sicherheitsposition.

6.4 Fahre auf Position

Objekt Nr. 2, 8 Bit, EIS 6, K, S, U

Mit diesem Objekt kann der Antrieb direkt auf eine gewiinschte Posi-
tion gefahren werden. Hierbei entspricht der Wert ,000” (0 %) ganz
geodffnet und ,255” (100 %) ganz geschlossen.

Voraussetzung ist, dass mindestens eine Referenzfahrt stattgefunden
hat (siehe «Referenzfahrt» auf Seite 16). Andernfalls wird die Ausfih-
rung des Befehls verweigert.

Dieses Objekt deaktiviert die Sonnen-Automatikfunktionen, damit der
Antrieb in der vom Benutzer gewinschten Stellung verbleibt, auch
wenn Automatik-Telegramme eintreffen. Wird nach einer Handbedie-
nung wieder ein Sonnen-Automatik-Betrieb gewiinscht, so missen
die Sonnen-Automatik-Funktionen Uber Objekt 7 gezielt wieder frei-
geschaltet werden (siehe «Sonnen-Automatik Ein / Aus» auf Seite 19).

01.12.2008 Schiebeladen- und Schiebetirenantrieb SA50-KNX 15
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6.5 Referenzfahrt

Objekt Nr. 3, 1 Bit, EIS 1, K, S

Mit diesem Obijekt wird unabhéngig vom Gbergebenen Wert eine
Referenzfahrt ausgeldst. Hierbei féhrt der Antrieb zunéchst mit gerin-
ger Geschwindigkeit in beide Richtungen bis zur mechanischen End-
position. Nach der Ermittlung der Endpositionen beginnt die
Stromkalibrierung. Der Antrieb l&uft zunéchst mit niedriger, dann mit
hoher Geschwindigkeit. Hierbei werden die zum Antrieb bendtigten
Kréfte ermittelt. Diese dienen spéter als Referenz fir den Einklemm-
schutz. Der Antrieb darf daher wéhrend der Referenzfahrt nicht
gebremst oder anderweitig beeinflusst werden.

Nach Beendigung der Stromkalibrierung wird der Antrieb in eine der
Endpositionen gefahren, wobei der Antrieb kurz vor der mechani-
schen Endposition stoppt.

Der Antrieb ist nun kalibriert und funktionsféhig.

Sollte nach Beendigung der Referenzfahrt die Bewegungsrichtung
nicht stimmen, kann sie Uber einen Parameter invertiert werden (siehe
«Bewegungsrichtung umdrehen» auf Seite 38).

Sollte Uber Obijekt 12 die Zwangstihrung aktiviert worden sein, so
kann Uber dieses Obijekt keine Referenzfahrt ausgeldst werden, bis
die Zwangsfihrung aufgehoben ist (siehe «Zwangsfihrung» auf
Seite 21).

Warnung

Verletzungsgefahr -
o Wahrend der Referenzfahrt funktioniert der Ein-

klemmschutz nur eingeschréankt. Die Referenzfahrt ist
stets unter Aufsicht durchzufthren.

« Wahrend der Referenzfahrt werden wichtige Parame-
ter zur korrekten Funktion des Einklemmschutzes
ermittelt. Der Antrieb darf wéhrend der Referenzfahrt
in keiner Weise beeinflusst werden.

16 Schiebeladen- und Schiebetirenantrieb SA50-KNX 01.12.2008
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6.6  Setze vorgewdhlte Position (Preset Position)

Obijekt Nr. 4, 1 Bit, EIS 1,K, S

Dieses Obijekt ist nur sichtbar, wenn zuvor im Parametermeni in der
Rubrik ,Erweitert” die Rubrik ,Voreingestellte Positionen” freigeschaltet
wurde (siehe «Erweitert» auf Seite 28).

Mit dem Obijekt wird die aktuelle Position als neue vorgewdhlte Posi-
tion (Preset-Position) gesetzt. Hierbei entspricht der Wert ,0“ der vor-
gewdhlten Position 1 und der Wert ,1“ der vorgewdhlten Position 2.

Die Positionen bleiben bei Spannungsausfall erhalten, werden jedoch
bei Neuprogrammierung durch die ETS Gberschrieben.

6.7 Fahre auf vorgewdhlte Position (Preset Position)

Objekt Nr. 5, 1 Bit, EIS 1, K, S

Dieses Objekt ist nur sichtbar, wenn zuvor im Parametermeni in der
Rubrik ,Erweitert” die Rubrik ,Voreingestellte Positionen” freigeschaltet
wurde (siehe «Erweitert» auf Seite 28).

Mit dem Objekt wird die entsprechende vorgewdhlte Position (Preset-
Position) angefahren. Hierbei entspricht der Wert ,0” der vorgewdhl-
ten Position 1 und der Wert ,1” der vorgewdhlten Position 2.

War die entsprechende Position noch nicht gesetzt, wird die paramet-
rierte Position angefahren.

Sollte tber Objekt 12 die Zwangsfihrung aktiviert worden sein, so
kann Uber dieses Objekt keine Position mehr angefahren werden, bis
die Zwangsfihrung aufgehoben ist.
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6.8 Szene 0 - 15 speichern / aufrufen

Objekt Nr. 6, 8 Bit, DPT18.001

Uber dieses Objekt kann eine von 16 Szenen aufgerufen oder
gespeichert werden.

Eine Szene enthdlt die Position des Antriebes.
Beim Speichern wird die aktuelle Position gespeichert.

Codierung: MxxxNNNN

M: 0-Szene wird aufgerufen
1-Szene wird gespeichert

X: Nicht verwendet

N: Nummer der Szene

Nach der Programmierung Gber die ETS sind die Szenen wie folgt

vordefiniert:

Szene 1: 0% ganz gedffnet

Szene 2: 100 %  ganz geschlossen
Szene 3: 10 % zu 10 % geschlossen
Szene 4: 20 % zu 20 % geschlossen
Szene 5: 30 % zu 30 % geschlossen
Szene 6: 40 % zu 40 % geschlossen
Szene 7: 50 % zu 50 % geschlossen
Szene 8: 60 % zu 60 % geschlossen
Szene 9: 70 % zu 70 % geschlossen
Szene 10: 80 % zu 80 % geschlossen
Szene 11: 90 % zu 90 % geschlossen
Szene 12: 100 %  ganz geschlossen
Szene 13: 100 %  ganz geschlossen
Szene 14: 100 %  ganz geschlossen
Szene 15: 100 %  ganz geschlossen
Szene 16: 100 %  ganz geschlossen

Sollte Uber Obijekt 12 die Zwangsfihrung aktiviert worden sein, so
kann Uber dieses Obijekt keine Szene mehr angefahren werden, bis
die Zwangsfihrung aufgehoben ist (siehe «Zwangsfihrung» auf
Seite 21).

Das Aufrufen einer Szene deaktiviert die Sonnen-Automatik.
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6.9 Sonnen-Automatik Ein / Aus

Objekt Nr. 7, 1 Bit, EIS 1, K, S

Dieses Objekt ist nur sichtbar, wenn zuvor im Parametermeni die
Rubrik ,Sonnen-Automatik” freigeschaltet wurde (siehe «Sonnen-
Automatik» auf Seite 30).

Mit dem Objekt wird die Sonnen-Automatik aktiviert (,1“), bzw. deak-
tiviert (,0).

Eine manuelle Bedienung Gber Objekt O oder 1 deaktiviert grund-
satzlich die Sonnen-Automatik. Sie muss dann ber dieses Objekt
gezielt wieder freigeschaltet werden.

6.10 Sonne

Objekt Nr. 8, 1 Bit, EIS 1, K, S

Dieses Objekt ist nur sichtbar, wenn zuvor im Parametermeni die Rub-
rik ,Sonnen-Automatik” freigeschaltet wurde (siehe «<Sonnen-Automa-

tik» auf Seite 30).

Eingehende Telegramme auf diesem Kommunikationsobjekt werden
nur bericksichtigt, wenn vorher die Sonnen-Automatik aktiviert wurde.

Wird der Wert ,0” empfangen, so féhrt der Antrieb in die paramet-
rierte Position ,Sonne = 0“.

Wird der Wert ,1“ empfangen, so féhrt der Antrieb in die paramet-
rierte Position ,Sonne = 1”.

Uber die Parameter ,Verzégerung bei Sonne” kénnen fur die Werte
,0”und , 1" Zeitverzégerungen eingestellt werden, damit der Antrieb
bei wechselhafter Wetterlage nicht stéindig auf- und zuféhrt. Wird
wdahrend einer Verzégerungszeit ein ,Sonne”-Telegramm empfangen,
so bleibt es wirkungslos.

Sollte Uber Obijekt 12 die Zwangsfihrung aktiviert worden sein, so
sind die ,Sonne”-Telegramme” wirkungslos, bis die Zwangsfihrung
aufgehoben ist (siehe «Zwangsfihrung» auf Seite 21).

Auch wenn Gber Obijekt 14 eine offene Tur signalisiert wird, sind die
LSonne”-Telegramme wirkungslos, bis die Tir wieder geschlossen
wird (siehe «Eingang Tir- / Fensterkontakt» auf Seite 22).

01.12.2008
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Sonne - Position anfahren

Objekt Nr. 9, 1 Byte, EIS 6, K, S

Dieses Objekt ist nur sichtbar, wenn zuvor im Parametermeni die
Rubrik ,Sonnen-Automatik” freigeschaltet wurde (siehe «Sonnen-
Automatik» auf Seite 30).

Das Objekt baut eine Sonnenschutzautomatik mit Sonnenstands-
nachfohrung auf. Hierzu wird ein zusétzliches Steuermodul benétigt,
das den Sonnenstand misst oder aufgrund der Uhrzeit berechnet und
dann Uber einen 8-Bit-Wert den Antrieb steuert. Hierbei entspricht ein
Wert von ,,0” (0 %) der Position ,,ganz gedffnet” und ein Wert von
»255" (100 %) der Position ,ganz geschlossen”.

Eingehende Telegramme auf diesem Kommunikationsobjekt werden
nur bericksichtigt, wenn vorher die Sonnen-Automatik aktiviert
wurde.

Sollte tber Objekt 12 die Zwangsfihrung aktiviert worden sein, so
sind die ,Sonne”-Telegramme wirkungslos, bis die Zwangsfihrung
aufgehoben ist.

Auch wenn Gber Objekt 14 eine offene Tir signalisiert wird, sind die
LSonne”-Telegramme wirkungslos, bis die Tir wieder geschlossen
wird.

6.12  Wetter-Alarm 1 mit Prioritdt

Objekt Nr. 10, 1 Bit, EIS 1, K, S

Dieses Objekt ist nur sichtbar, wenn zuvor im Parametermeni die
Rubrik ,Wetteralarme” der ,Wetter-Alarm 1“ freigeschaltet wurde
(siehe «Wetteralarme» auf Seite 35).

Sofern der Wetter-Alarm 1“ Gber den entsprechenden Parameter frei-
gegeben ist, kann Uber dieses Objekt der Antrieb in eine paramet-
rierbare Sicherheits-Position gefahren werden.

Sollte Uber Obijekt 12 die Zwangsfihrung aktiviert worden sein, so
sind die Wetteralarme wirkungslos, bis die Zwangsfihrung aufgeho-
ben ist.
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Schiebeladen- und Schiebetirenantrieb SA50-KNX 01.12.2008



: I |
Kommunikationsobjekte |

6.13  Wetter-Alarm 2

Objekt Nr. 11, 1 Bit, EIS 1, K, S

Dieses Objekt ist nur sichtbar, wenn zuvor im Parametermeni die
Rubrik Wetteralarme” der ,Wetter-Alarm 2“ freigeschaltet wurde
(siehe «Wetteralarme» auf Seite 35).

Sofern der Wetter-Alarm 2“ Gber den entsprechenden Parameter frei-
gegeben ist, kann Uber dieses Objekt der Antrieb in eine paramet-
rierbare Sicherheits-Position gefahren werden.

Hierbei hat der Wetter-Alarm 1 eine hdhere Prioritét als der Wetter-
Alarm 2.

Sollte Uber Obijekt 12 die Zwangstihrung aktiviert worden sein, so
sind die Wetteralarme wirkungslos, bis die Zwangsfihrung aufgeho-
ben ist.

6.14  Zwangsfihrung

Obijekt Nr. 12, 2 Bit, EIS 8, K, S

Dieses Objekt bringt den Antrieb fir Reinigungs- oder Wartungsar-
beiten in eine vordefinierte Position und verriegelt ihn gegen weitere
Bedienung.

Objektwert O oder 1: Zwangsfihrung wird aufgehoben.

Antrieb féhrt in parametrierte Position.
Objektwert 2: Zwangsfihrung in Position ,ganz geéffnet”
Obijektwert 3: Zwangsfihrung in Position ,ganz geschlossen”
Die Zwangsfihrung hat Vorrang vor allen anderen Funktionen.

Wurde wéhrend der Zwangsfihrung eine offene Tir Uber Objekt 14
signalisiert (siehe «Eingang Tur- / Fensterkontakt» auf Seite 22), so
fahrt der Antrieb nach Authebung der Zwangsfihrung nicht!
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6.15  Manuell Auf / Zu mit erhéhter Kraft

Objekt Nr. 13, 1 Bit, EIS 1, K, S

Dieses Objekt ist nur sichtbar, wenn zuvor im Parametermeni in der
Rubrik ,Erweitert” die Rubrik ,Bewegungen mit erhéhter Kraft” freige-
schaltet wurde.

Mit dem Obijekt kann der Antrieb manuell gefahren werden. Die

Funktion ist analog zum Objekt 1, nur dass der Antrieb mit erhéhter
Kraft lauft. Hiermit kann z. B. im Winter der Antrieb freigefahren wer-
den, wenn eine normale Bewegung Uber Obijekt 1 nicht méglich ist.

6.16 Eingang Tur- / Fensterkontakt

Objekt Nr. 14, 1 Bit, EIS 1, K, S

Uber dieses Objekt kann der Status eines Tir- oder Fensterkontaktes
eingegeben werden. Bei Status 1 finden keine automatischen Bewe-
gungen statt. Ausnahme ist der Wetteralarm.

6.17 Empfang Zeittelegramm

Obiekt Nr. 15, 3 Byte, EIS 3, K, L, S, U

Dieses Objekt ist nur sichtbar, wenn zuvor im Parametermeni die
Rubrik ,Zeitsteuerung” freigeschaltet wurde.

Uber das Objekt kénnen Zeittelegramme empfangen werden. Diese
sind Voraussetzung fir die Verwendung der zeitgesteuerten Funktio-
nen. Bei Ausbleiben der Telegramme |guft die interne Uhr noch bis zu
einem Monat weiter. Danach wird die interne Zeit fir ungiltig erklart
und die zeitgesteuerten Funktionen werden deaktiviert.
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6.18 Empfang Datumstelegramm

Obiekt Nr. 16, 3 Byte, EIS 3, K, L, S, U

Dieses Objekt ist nur sichtbar, wenn zuvor im Parametermeni die
Rubrik ,Zeitsteuerung” freigeschaltet wurde.

Uber das Objekt kénnen Datumstelegramme empfangen werden.
Diese erméglichen es, die jahreszeitlichen Verdnderungen bei den
zeitgesteuerten Funktionen zu bericksichtigen.

6.19  Zeitsteuerung Ein / Aus

Obijekt Nr. 17, 1 Bit, EIS 1, K, S

Dieses Objekt ist nur sichtbar, wenn zuvor im Parametermeni die
Rubrik ,Zeitsteuerung” freigeschaltet wurde.

Uber das Obijekt kénnen die zeitgesteuerten Funktionen Ein- und
Ausgeschaltet werden.

6.20 Meldung ,Position erreicht”

Obijekt Nr. 18, 1 Bit, EIS 1, K, L, U

Dieses Objekt sendet immer dann ein Telegramm mit Wert 1, wenn
der Antrieb die gewinschte Position erreicht hat.

6.21 Meldung ,Endlage erreicht”

Obijekt Nr. 19, 1 Bit, EIS 1, K, L, U

Dieses Objekt sendet immer dann ein Telegramm, wenn der Antrieb
eine Endstellung erreicht hat. Der Telegrammwert ist O, wenn die
Endposition ,ganz geschlossen” erreicht wurde und erist 1, wenn die
Endposition ,ganz gedffnet” erreicht wurde.
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6.22  Aktuelle Position

6.23

Objekt Nr. 20, 1 Byte, EIS 8, K, L, S, U

Dieses Objekt sendet - sofern per Parameter freigegeben - zyklisch
die aktuelle Position.

Das Objekt kann auch jederzeit abgefragt werden. Die Position wird
als 8-Bit-Wert von ,,0” bis ,255" zuriickgegeben, wobei 0 = 0 % und
255 = 100 % entspricht.

Einbruch-Alarm

Objekt Nr. 21, 1 Bit, EIS 1, K, L, U

Dieses Obijekt ist nur sichtbar, wenn zuvor im Parametermeni in der
Rubrik ,Erweitert” der ,Einbruch-Alarm bei manuellem Zurickschie-
ben” freigeschaltet wurde.

Das Objekt sendet immer dann ein Telegramm mit dem Wert 1, wenn
der Antrieb aus der geschlossenen Stellung manuell Gber eine
bestimmte Strecke hinaus aufgeschoben wird. Wenn danach Gber ein
anderes Objekt eine Bewegung ausgel6st wird, sendet das Obijekt ein
Telegramm mit dem Wert O, um den Alarm wieder zuriickzunehmen.

6.24  Status Information

Objekt Nr. 22, 2 Byte, non EIS, K, L, S, U

Dieses Objekt gibt Statusinformationen in zwei Bytes, die wie folgt
kodiert sind:

High-Byte:

Bit 0:  Status Antrieb 0 = Ruhezustand 1 = In Bewegung

Bit 1: Letzte Bewegung: 0 = OK 1 = Hindernis erkannt
Bit 2:  Sonnen-Automatik 0 = AUS 1 =EIN

Bit 3:  Wetter-Alarm 0 = Inaktiv 1 = aktiv

Bit 4:  Zwangsfihrung 0 = inaktiv 1 = aktiv

Bit 5:  Turkontakt 0 = geschlossen 1 = offen (aktiv)

Bit 6:  Uhrzeit 0=0K 1 = Undefiniert

Bit 7:  Positions-Referenz 0 = definiert 1 = undefiniert
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Low-Byte:

Errorcode

0: Kein Fehler

1: Kommutierungs-Fehler

2: Positionsfehler wéhrend Referenzlauf
3: Hindernis wéhrend Referenzlauf

4: Zu grofie Regelabweichung

5: Fehler bei der Stromkalibrierung

01.12.2008
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7/  Parameter

7.1 Allgemein

1.1.33 SA50-KNX rzl
Allgemein

Sannen-Automatik o

Zeitsteusrung Geschwindighkeit | 50 3 |

Wetteralame

Szenen Beschlzunigung | B0 3 |

Meldungen :

Inbetriebnahme Abbremsung | 503 3 |
Kraft [10% 7]

[ 0K H Abbrechen ] [ Standard ] It

Im Parametermeni kénnen unter der Rubrik ,Allgemein” folgende
Werte veréindert werden (in Prozent vom jeweiligen Maximalwert):

o Geschwindigkeit
« Beschleunigung
o Abbremsung

* Kraft.
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Vorsicht

Verletzungsgefahr, Sachbeschédigung - Je grofier
Geschwindigkeit, Beschleunigung und Kraft gewdhlt
werden, desto gréfer ist aufgrund der bewegten Masse
einerseits die Verletzungsgefahr beim Einklemmen und
andrerseits der Sachschaden beim Aufireffen auf ein
Hindernis. Um einen optimalen Schutz zu gewdhrleis-
ten, sollten Geschwindigkeit, Beschleunigung und Kraft
niedrig gehalten werden. Wenn beide Gefahren bau-
bedingt auszuschlieBen sind, kénnen héhere Werte
gewdhlt werden.

01.12.2008
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7.2 Erweitert

1.1.33 SA50-KNX

Allgemein

Sonnen-Automatik
Zeitsteuerung
‘wetteralarme
Szenen
teldungen
Inbetrisbhahme

Erweitert

Yoreingestelte Positionen ‘ aespeirt ~ |
Sicherheitsposition 1 "
mit Fahrsperne 0% bt |
Sicherheitsposition 2 =
mit Fahrspene ‘ 100% b |
ngﬁgﬂr:;;t‘f“’he"“”g Letzte Fosiion anishren |
Aktion bei Ausfall - -
der Busspannung ‘ Micht verandern £¥3 |
Aktion bei Wiederkehr . -
e Bvespravim ‘ Micht verdnderm v |
Einbrchalarm ‘ ) 3 |
bei manuellern Zurlickschieben gesper
Bewegungen mit erhchter Kraft ‘ gesperrt w |

0K, I [ Abbrechen ] [ Standard

Voreingestellte Positionen

Hier kénnen die voreingestellten Positionen (Preset-Positionen) freige-
geben oder gesperrt werden. Diese verhalten sich @hnlich wie Sze-
nen, bendtigen zum Setzen oder Aufrufen jedoch nur ein einfaches 1-
Bit-Telegramm, wie es von jedem Tast-Sensor erzeugt werden kann.
Die Positionen sind mit 25 % und 75 % vorbelegt. Die hier eingestell-
ten Werte kénnen durch Objekt 4 veréandert werden.

Sicherheitspositionen / Fahrsperre

Hier kénnen die Positionen fir die Zwangsfihrung festgelegt werden.
Diese werden z. B. zum Reinigen der Fenster benutzt. Weiterhin kann
eine Aktion festgelegt werden, die nach Authebung der Zwangsfih-
rung ausgefihrt wird.

28

Schiebeladen- und Schiebetirenantrieb SA50-KNX 01.12.2008



f |
Parameter ml

Aktionen bei Ausfall und Wiederkehr der Busspannung

Es kénnen Aktionen bei Ausfall und Wiederkehr der Busspannung
festgelegt werden. So ist es z. B. sinnvoll Schiebeléden vor Tiren und
Fenstern bei Ausfall der Busspannung zu 6ffnen, um im Brandfall kei-
nen Fluchtweg zu versperren.

Einbruch-Alarm bei manuellem Zurickschieben

Auf Wunsch kann ein Einbruch-Alarm aktiviert werden. Wird ein
Antrieb aus der geschlossenen Stellung heraus zuriickgeschoben, so
wird ab einer bestimmten Wegstrecke ein Telegramm gesendet. Die-
ses kann dann z. B. eine Lampe schalten oder einen Alarm auslésen.
Die Wegstrecke fur die Aktivierung des Einbruch-Alarmes kann zwi-
schen 5 und 100 cm betragen.

Bewegungen mit erhdhter Kraft

Diese Parameter werden verwendet, wenn der Antrieb Gber Obijekt
13 gefahren wird.
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7.3 Sonnen-Automatik

1.1.1 SA50-KNX

Allgemein
Enweitert
Sonnen-Automatik
Zeitsteusrung
“Welteralame
Szenen
tdeldungen
Inbetriebnabime

S onnen-Automatik

X

Sonnen-Automatik
Position "Sonne"

Position "Keine Sonng™
Verzdgeng
wehn Sonne erscheint

Werzogeiung
wehn Sonne verschwindet

Sonnenautornatik aktiviersn
nachdem zeitgesteuert gedffnet wurde

[ v
B J
[ Bmin v|
| heigegeben ~|

0

=

H Abbrechen ] [ Standard

Sonnen-Automatik

Freigeben oder Sperren Sonnen-Automatik.

Position ,Sonne”

Position bei vorhandener Sonneneinstrahlung festlegen.

"na

Position ,Keine Sonne

Position bei Abwesenheit von Sonnenstrahlung festlegen.
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Verzégerung wenn Sonne erscheint / verschwindet

Um zu vermeiden, dass bei wechselnder Bewdlkung ein Beschat-
tungselement zu héufig auf- und zuféhrt, kann eine Verzégerungszeit
bei Erscheinen und/oder Verschwinden von Sonneneinstrahlung ein-
gegeben werden. Das Beschattungselement fahrt dann nur, wenn:

« die Bedingung eingetreten ist
« die Bedingung stabil ist
« die eingestellte Verzdgerungszeit abgelaufen ist.

Sonnen-Automatik aktivieren nachdem zeitgesteuert gedffnet wurde

Die Sonnen-Automatik wird bei zeitgesteuertem SchlieBen deaktiviert,
um weiteres Fahren nach dem SchlieBen zu vermeiden.

Wird nun z. B. morgens zeitgesteuert geéffnet, so kann auf Wunsch
die Sonnen-Automatik automatisch wieder aktiviert werden.
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7.4 Zeitsteuerung

Zeitsteuerung ohne Datum

1.1.1 SAS0-KNX rzl

Algemein Zeitsteuerung

Enugitert

SonnensAutomatic

Zeitsteusrung Zeitsteuerung

‘wetteralame -

Szenen Zykluszeit fiir Zeittelegramm | 28 Tage I |

teldungen Biinen

Inbetriebnatime an Waochentagen | 07:00 v |
Ttfnen y
an Samstagen | 08:00 w |
Offnen -
an Sonntagen | 03:00 3 |
Schilieben -
an Waochentagen | 21:00 w |
Schilieben
an Samstagen |21 oo ,,|
Schiiefen -
an Sonntagen | 21:00 w |

I Ok H Abbrechen ] [ Standard ]

Die Zeitsteuerung ohne Datum erméglicht ein zeitgesteuertes Offnen
und Schlieffen eines Beschattungselementes. Voraussetzung ist der
Empfang eines Zeittelegramms Gber Objekt Nr. 15. Da ein Zeittele-
gramm auch den Wochentag enthélt, ist es méglich, die Offnungs-
und SchlieBzeiten getrennt fir Wochentage und Wochenende festzu-
legen.

Steuerungen kénnen zu jeder Zeit auch grundsétzlich manuell
gewdhlt werden. In diesem Fall ist die automatische Zeitsteuerung
ausgeschaltet.

Die Zykluszeit fur Zeittelegramme bestimmt welche Zeitspanne nach
dem Empfang des letzten Zeittelegrammes durch die interne Uhr
Uberbrickt werden soll, bis die Zeitsteuerung mangels Zeittelegram-
men deakfiviert wird.
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Zeitsteuerung mit Datum

1.1.1 SA50-KNX

Allgemein
Eweitert
Sonnen-Automatik
Zeitsteusrung
Offungszsiten
Schlifzeiten
‘wetteralame
Szenen
tdeldungen
Inbetriebnabime

Zeitsteuerung

Zeitsteueiung

Zykluszeit fur Zeittelegranmm 28 Tage w

I Ok H Abbrechen I I Standard I

Wird die Zeitsteuerung mit Datum aktiviert, erscheinen im Parameter
Meni die Punkte ,Offnungszeiten” und ,SchlieBzeiten”.

Hier kénnen fur jeden Monat neben den mittleren Offnungs- und
SchlieBzeiten die Differenzen zur normalen Zeit angegeben werden
(siehe Beispiel auf der néchsten Seite).

01.12.2008
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Beispiel

Im folgenden Beispiel wird das Beschattungselement im Januar 1
Stunde und 15 Minuten spéter gedffnet als im Mittel; an Wochenta-
gen also um 8:15.

Dies dient zum Ausgleich der jahreszeitlichen Verénderung der Son-

nenauf- und -untergangszeiten.

Analog hierzu kénnen auch fir die SchlieBzeiten fir jeden Monat die
Zeitdifferenzen zur mittleren Schliefzeit angegeben werden.

In der Werkseinstellung sind die Zeiten so gewdhlt, dass die Sonnen-
auf- und -untergangszeiten fir Deutschland ausgeglichen werden.

1.1.1 SA50-KNX

Allgemein
Enweitert
Sonnen-Automatik
Zeitsteusrung

“Welteralame
Szenen
eldungen
Irnbetriebnatbime

(X
Offnungszeiten

N ~
NS [or0 v
o 3
s o Ch 3
Enlszrﬁa:rzur mittleren Offrungszeit | JERT 3 |
Erif[f;s:wj;ur mittleren Offhungszeit | +030 v |
‘[rlnif:i:;z zur mittleren Offnungszeit | a0 “ |
Enlfjf;ﬁrz zur mittleren Offhungszeit | o0 v |
Erif;ﬁ;ei,nz zur mittleren Offrungszeit | a0 v |
Enifjnzr':nz zur mittleren Offnungszeit | a0 “ |
Enlfjirl‘ianz zur mittleren Offhungszeit | o0 v |
Erif:f;:rllzstzur mittleren Offhungszeit | a0 v |

Eniffsnaéz?;rsgl;n\ltlaren Offnungszeit |U:UU v| &

0K ] [ Abbrechen ] [ Standard

34

Schiebeladen- und Schiebetirenantrieb SA50-KNX

01.12.2008



Parameter

7.5 Wetteralarme

1.1.1 SA50-KNX X

Allgemein Wetteralarme

Enweitert

Sonnen-dutomatik, -

Zeitsteusrung whetter-alarm 1 | freigegeben v |

Offrungszsiten . .

S ohliezeiten Pasition bei 'wetter-Alarm 1 0% v |

Welteralarme Aktion bei Riicknahme -

Szenen ‘des Wetter-Alames 1 | Letzte Position anfahren - |

tdeldungen 0
Zyklische Ubenasachun

Inbetrisbnahme \v\u%ettel-AIarm 1 ? |Aus h |
\Welter-Alarm 2 [iieigegeben |
Position bei Wetter-Alarm 2 0% v |

Aktion bei Ricknahme
des Wetter-&larmes 2

Position bei Riicknahme

des Wetter-Alames 2 0% 3 |
Shisp s = .
I Ok l I Abbrechen I I Standard I

Hier kdnnen der Wetteralarm 1 und 2 getrennt freigegeben oder
gesperrt werden.

Ein Wetteralarm f&hrt ein Beschattungselement, das bei bestimmten
Wetterlagen gesichert werden muss, in eine vordefinierte Position. So
kann z. B. ein Schiebeladen bei zu viel Wind in eine geschitzte
Grundposition gefahren werden. Dort verbleibt er bis der Wettera-
larm wieder aufgehoben wird. Es kénnen zwei verschiedene Wettera-
larme (z. B. fir Regen und Wind oder fir zwei verschiedene
Windstarken) aktiviert werden. Hierbei hat der Wetteralarm 1 Vorrang
vor Wetteralarm 2.

Fir beide Alarme kénnen bei Ricknahme des Alarmes verschiedene
Aktionen angegeben werden. Es kann die Position wieder angefahren
werden, die der Antrieb vor dem Wetteralarm hatte. Es kann aber
auch eine vordefinierte Position direkt angefahren werden.
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7.6 Szenen
1.1.1 SAS0-KNX 3]

Allgamein Szenen

Enueitert

Sonnensdutomatic b’

Zeitsteuerung Position Szene 1 0% v |

Qifrungszsiten "

Schlishzeiten Position Szene 2 | 100% v |

“Welteralame

E: m Position Szene 3 | 0% R4 |

tdeldungen

Inbetriebnahme Position Szene 4 | 20% v |
Position Szene & | 0% v |
Position Szene B | 40% v |
Posiion Szene 7 [ 503 v]
Position Szene 8 | E0% R4 |
Pasition Szene 3 | 0% v |
Position Szene 10 | a0% R4 |
Pasition Szene 11 | a0% - |
Fosiion Gzene 12 [100% vl v

I 0K, ] [ Abbrechen ] [ Standard ] Infx

Eine Szene entspricht beim Schiebeladen- und Schiebetirenantrieb
SA50-KNX lediglich einer Position. Hier kénnen die 16 méglichen
Szenen mit Positionen vorbelegt werden. Diese Werte werden iber-
schrieben, wenn eine Szene Uber Objekt 6 gespeichert wird. Bei Neu-
programmierung Uber die ETS werden jedoch wieder die hier ange-
gebenen Positionen geladen.

100 % bedeutet jeweils geschlossen.
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7.7 Meldungen

1.7.1/ SASO-KNX X

Allgemein Meldungen

Enveitert

SonnenAutomatik _— -

Zetsteusrung Meldung "Position eraicht

Offrungszeiten

S chlisfzeiten Meldung “Endlage ermeicht’ | gespert v |

‘wietteralame

Srenen Zyklische Positionsmeldung | gespernt w |

hsltyge) Sende Statusinformation

Inbetriebhahme im Feklertall | gespert v |
I 0K, H Abbrechen ] [ Standard

Meldung ,Position erreicht”

Bei freigegebener Meldung wird nach Erreichen der gewiinschten
Position ein Telegramm Uber Objekt 18 ausgesendet.

Meldung ,Endlage erreicht”

Bei freigegebener Meldung wird nach Erreichen einer Endlage ein
Telegramm Gber Objekt 19 ausgesendet.

Zyklische Positionsmeldung

Hier kann eingestellt werden, ob und in welchen Zeitabsténden eine
zyklische Meldung der Position Gber Objekt 20 ausgegeben werden
soll.

Sende Statusinformation im Fehlerfall

Bei freigegebener Meldung wird im Fehlerfall ein Telegramm mit der
Statusinformation Gber Objekt 22 ausgesendet.
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7.8 Inbetriebnahme

Normale Inbetriebnahme

1.1.1 SA50-KNX

Allgemein
Enweitert
Sonnen-Automatik
Zeitsteusrung
(ffungszsiten
Schlifzeiten
‘wetteralame
Szenen
tdeldungen

Inbetriebnahme

Bewegungsrichtung umdrehen
Gezchwindighkeit
wahrend des Referenzlaufes

Beschleunigung
wihrend des Referenzlaufes

Abbremsung
wahrend des Referenzlaufes

Kraft
wahrend des Referenzlaufes

Position
nach Referenzlaut

Abstand 2um Stopper
in gedifneter Stellung

Abstand zum Stopper
in geschlozsener Stellung

Riickwartsfahirt

bei Kallizion

Aktion nach Stromausiall
Geschwindigkeit fiir automatizchen
Reterenzlauf nach Stromaustal

Bezchleunigung fiir automatischen
Referenzlauf nach Stiomausfal

0K

Inbetrizbnahme
(e 9"
[20% |
[20% v]
[20% v
20 ]
0% ]
[10mm v|
[10mm ]
[20mm ]
| Letete Fosiion arfahren v]
[20% v
202 v v

] [ abbrechen | [ Standard

Bewegungsrichtung umdrehen

Nach Beendigung des Referenzlaufes sollte sich der Antrieb in Stel-
lung ,gedfinet” befinden. Ist dies nicht der Fall, kann die Bewegungs-
richtung mit diesem Parameter invertiert werden. Ein erneuter

Referenzlauf ist nicht notwendig.

Geschwindigkeit wihrend des Referenzlaufes

Hier kann die Geschwindigkeit fir den Referenzlauf veréindert wer-
den. Grundsétzlich sollte sie umso niedriger gewdhlt werden, je gré-
fer und schwerer das zu bewegende Element ist.
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Beschleunigung wéhrend des Referenzlaufes

Hier kann die Beschleunigung fir den Referenzlauf verdndert werden.
Grundsétzlich sollte sie umso niedriger gewdhlt werden, je gréfer
und schwerer das zu bewegende Element ist.

Abbremsung wéhrend des Referenzlaufes

Hier kann die Abbremsung fir den Referenzlauf veréndert werden.
Grundsétzlich sollte sie umso niedriger gewdhlt werden, je gréfer
und schwerer das zu bewegende Element ist. Wird die Abbremsung
zu klein gewdhlt, kann die Bremskraft des Motors nicht ausreichen
und das zu bremsende Element féhrt aufgrund der Massentragheit
Uber das Ziel hinaus.

Kraft wéhrend des Referenzlaufes

Hier kann die Kraft fir den Referenzlauf veréndert werden. Sie sollte
so gewdhlt werden, dass der Referenzlauf ohne Fehler durchgefihrt

wird. Aus Sicherheitsgrinden sollte sie jedoch so niedrig wie méglich
gehalten werden.

Position nach Referenzlauf

Hier kann die Position festgelegt werden, in die der Antrieb nach
erfolgreichem Referenzlauf féhrt. In der Werkseinstellung féhrt er in
die gedfinete Position (O %).

Abstand zum Stopper in geéffneter Stellung, Abstand zum Stopper in
geschlossener Stellung

Um zu vermeiden, dass der Antrieb gegen die mechanischen Endan-
schlage fahrt, hélt er stets einen gewissen Abstand zu den Endan-
schlégen (Stoppern). Dieser Abstand kann hier getrennt fir beide
Endpositionen eingestellt werden.

Rickwartsfahrt bei Kollision

Erkennt der Antrieb wéhrend der Fahrt ein Hindernis, so stoppt er und
fahrt eine bestimmte Wegstrecke zuriick. Diese Wegstrecke kann hier
eingestellt werden.
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Aktion nach Stromausfall, Geschwindigkeit fir automatischen
Referenzlauf nach Stromaustall, Beschleunigung fir automatischen
Referenzlauf nach Stromausfall

Nach einem Stromaustfall sucht sich der Antrieb zundchst seine Null-
position. Dazu féhrt er an den mechanischen Anschlag in der gesff-
neten Stellung. Sowohl Geschwindigkeit als auch Beschleunigung fur
diesen Vorgang kénnen hier eingestellt werden.

Danach wird die hier festgelegte Position angefahren. In der Werks-
einstellung ist dies die Position, die der Antrieb vor dem Stromausfall
innehatte.

Erweiterte Inbetriebnahme

1.1.1 SAS0-KNX X
Algemein E Inbeticbnah Acht ol hultes P I
Enugitert =
Sonnen-Automatik. Untere Grenze flr die Kraft 20 .
Zeitsteusrung bei noimaler Bewegung
Dffungszsiten Obere Grenze fiir die Kraft
Gohlisfzeien bei narmaler Bewegung = a
\Welteralame Untere Grenze flr die Kraft 50 .
Szenen bei Bewegung mit erthihter Kraft
Meldu{ngen Obere Grenze fiir die Kraft 200 3
Inbetrisbnatime bei Bewegung mit erhihter Kraft
Enweiterte Inbetriebnahme Achtung. nur fi Untere Grenze fiir die Kraft
beim Retersnzlavf 50 A/
Obere Grenze fiir die Kraft
beim R eferenzlauf 200 b/
Untere Grenze fur Beschleunigungen Jsec »
Obere Grenze fiir Beschleunigungen 20 zec v
Untere Grenze fur Abbremsungen Jsec »
Obere Grenze fiir Abbremsungsn 20 zec v
Minimale Drehzahl 200 v
< 5 | | Marimale Drehzahl 3000 o
I 0K ] [ Abbrechen I [ Standard I
Die Erweiterte Inbetriebnahme ist nur fir die Félle vorgesehen, bei
denen der Antrieb mit den Grenzen der Standardparameter aufgrund
besonderer baulicher Situationen nicht in Betrieb genommen werden
kann. Hier kénnen die Grenzen fir alle bewegungsrelevanten Para-
meter verdndert werden.
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Vorsicht

Verletzungsgefahr, Sachbeschédigung - Viele Parameter
A in der erweiterten Inbetriebnahme haben unmittelbaren

Einfluss auf die Funktion des Einklemmschutzes. Veran-

dern Sie die Werte nur einzeln und und nur insoweit,

wie es zum normalen Betrieb erforderlich ist. In jedem

Fall muss nach der Anderung eines disbeziglichen

Parameters die korrekte Funktion des Einklemmschutzes
in allen Phasen der Bewegung tUberprift werden.

Untere Grenze fur die Kraft bei normaler Bewegung, Obere Grenze
tur die Kraft bei normaler Bewegung

Einstellbereich fir die Kraft bei normaler Bewegung.

Die Grenzen fir die Kraft missen so gewdhlt werden, dass der
Antrieb bei geringster Krafteinstellung noch unterbrechungsfrei lauft
und dass der Einklemmschutz bei der héchsten Einstellung noch
gewdhrleistet ist.

Untere Grenze fur die Kraft bei Bewegung mit erhdhter Kraft, Obere
Grenze fir die Kraft bei Bewegung mit erhdhter Kraft

Einstellbereich fir die Kraft bei Bewegung mit erhéhter Kraft.

Die Bewegung mit erhshter Kraft ist eine Sonderfunktion, die nur
angewendet werden soll, wenn der Antrieb im Normalmodus nicht
funktfioniert. Dies kann z. B. bei vereisten Schienen der Fall sein. Die
Grenzen fur die Kraft missen stets so eingestellt werden, dass der
Einklemmschutz zuverl@ssig funktioniert und die Klemmkréfte nicht zu
hoch werden.

Untere Grenze fir die Kraft beim Referenzlauf, Obere Grenze fur die
Kraft beim Referenzlauf

Einstellbereich fur die Kraft wéhrend des Referenzlaufes.

Der Einstellbereich sollte nur veréindert werden, wenn der normale
Einstellbereich nicht ausreicht und der Antrieb den Referenzlauf trotz
Maximaleinstellung fir die Kraft abbricht oder trotz Minimaleinstel-
lung der Riemen beim Erreichen der Endanschlége Gberspringt.
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Untere Grenze tir Beschleunigungen, Obere Grenze fir
Beschleunigungen

Einstellbereich fur die Beschleunigung. Die Beschleunigung sollten
nicht zu groB sein, da die Stromaufnahme des Motors sonst wéhrend
der Beschleunigung stark ansteigt. Hierdurch kann es zum fehlerhaf-
ten Ansprechen des Einklemmschutzes kommen. Sie sollte aber auch
nicht zu gering sein, da sonst die gewdahlte Endgeschwindigkeit nicht
erreicht wird.

Untere Grenze fir Abbremsungen, Obere Grenze fir Abbremsungen

Einstellbereich fir das Abbremsen. Die Verzégerung sollten nicht zu
grof} sein, da die Bremskraft des Motors sonst eventuell nicht aus-
reicht, um das angetriebene Element sicher auf die richtige Position
hin abzubremsen. Sie sollten aber auch nicht zu gering sein, da sonst
die gewdhlte Endgeschwindigkeit nicht erreicht wird.

1.1.1 SA50-KNX X
Algemein Eel Inbetriebnah Ach nur fiir geschultes P n
Eweitert
. ~
Gonnen-Autnmatik Mirimale Drehzahl 200 v
Zeitsteusrung
Uffrungszsiten Maximale Drehzahl 3000 v
Schliefzeiten
“Welteralame Untere Drehzahl bei Stromk alibrienng 400 v
Szenen
Meldu{ngen Obere Drehzahl bei Stomkalibrierung 2000 »
Inbetrisbnabme
Enweiterte Inbetriebnahme Achtung, nur fii| | Beschleunigung n 3
wahrend der Stromk alibrierung =
Abbremsung
wiahrend der Stromk alibrierung 1sec 4
Abbremsung bei Stop 1 zec v
Maximale Regelabweichung s00 w
Kompensation der Beschleunigungsspitze Ik} v
Zeitkonstante fir Kompensation 40 3
der Beschleunigungsspitze -
< b »
0K ] [ Abbrechen ] [ Standard
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Minimale Drehzahl, Maximale Drehzahl

Einstellbereich fir die Motordrehzahl.

Untere Drehzahl bei Stromkalibrierung, Obere Drehzahl bei
Stromkalibrierung, Beschleunigung wéhrend der Stromkalibrierung,
Abbremsung wéhrend der Stromkalibrierung

Die Stromkalibrierung findet wihrend des Referenzlaufes unmittelbar
nach Ermittlung der mechanischen Endpositionen statt. Wéhrend der
Stromkalibrierung léuft der Antrieb zunéchst mit niedriger Geschwin-
digkeit, beschleunigt dann und l&uft anschlieBend mit hoher
Geschwindigkeit. Hierbei werden die benétigten Stréme fur beide
Geschwindigkeiten ermittelt und gespeichert. Sollte der Fahrweg
nicht ausreichen, um beide Stréme zu ermitteln, missen die
Beschleunigungen erhéht oder die Geschwindigkeiten reduziert wer-
den.

Abbremsung bei Stopp

Hier kann eingestellt werden, wie stark der Antrieb bei Empfang eines
Stopp Telegramms abbremst.

Maximale Regelabweichung

Staft der Antrieb wéhrend einer Fahrbewegung auf ein Hindernis, so
steigt neben der Stromaufnahme auch die Regelabweichung an.
Diese wird als zweite Sicherheitsstufe zur Hinderniserkennung heran-
gezogen. Die maximale Regelabweichung sollte nur dann verandert
werden, wenn ein normaler Betrieb mit den Standardeinstellungen
nicht méglich ist. Die maximale Regelabweichung ist z. B. dann zu
gering eingestellt, wenn die Fahrt abgebrochen wird, ohne dass ein
Hindernis vorliegt.
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Kompensation der Beschleunigungsspitze, Zeitkonstante fir
Kompensation der Beschleunigungsspitze

Wahrend der Beschleunigung ist die Stromaufnahme des Motors
hoher als wéhrend der konstanten Bewegung. Da die Stromauf-
nahme des Motors zur Hinderniserkennung ausgewertet wird, ist es
notwendig, die erhéhte Stromaufnahme wéhrend der Beschleunigung
zu kompensieren. Bricht die Bewegung wahrend der Beschleunigung
ab oder ist die Kraft zum Anhalten des Antriebes wéhrend der
Beschleunigung zu grof3, kann durch vorsichtige Verénderung dieser
Parameter ein normaler Betrieb erreicht werden.
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8 Wartung, Entsorgung, Konformitétserklérung

Der Schiebeladen- und Schiebetirenantrieb SA50-KNX benéstigt
keine regelmafige Wartung.

Dieses Symbol kennzeichnet elekirische und elektroni-
K sche Gerdte, die nicht mit dem gewdhnlichen, unsor-

tierten Hausmll entsorgt werden diirfen, sondern
mmmm  separat behandelt werden missen. Die Entsorgung des

Produkts am Ende der Nutzungsdauer muss geméf

den giltigen 6rilichen Gesetzen erfolgen. Das Produkt
enthdlt keine gefdhrlichen Stoffe.
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TEAM FOR TRONICS

Wartung, Entsorgung, Konformitétserklérung

. EU- Konformitétserkldrung Nr. SA50-001
Hersteller TEAM FOR TRONICS GMEH
Bélzinger Strafle 31
D-78111 Freiburg
Tel +43 (01761 290 9454
Fax +49 (0)761 290 9465
Mail info@team-for-tronics.da
Web www.team-for-tronics.de
Produkt Schiebeladenantriebl Schiebetiirantrieb SA50 und SAS0-KNX

Antrieh zum Automatisieren von Schiebeelementen mit Hilfe sines
birstenlosen Motors (24 Volt) und integrierter digitaler Steusrung.
Der Antrieb erkennt beim Verfahren Hindermisse und hélt dann an.

Verfiigbare Varianten  SAS0: erfahrbewegungen werden Gber Drucktaster ausgelsst
SAS50-KNX: Verfahrbewegungen werden Gber Drucktaster oder das
international standardisiarte Bussystem KNX/EIB ausgelést,

Angewandte Richtlinien Das Produkt ist eine Baugruppe im Sinne von Artikel 2 Abs 2a der
Richtlinie 2004/108/EG.

Angewandte Normen  EN 50080-2-2 [KNX)
EN 61000-8-1: 2007
EN 61000-8-2: 2005
EN 61000-8-3: 2007
EM 60335-1: 2002 + A11; 2004 + A1: 2004 + A12: 2006
EM 60335-2-103: 2003

Hiermit erklaren wir in alleiniger Verantwortung, dass das oben genannte Pradukt unter
Beachtung der Installationsanieitungen den einschlsdgigen Bestimmungen dieser Richilinke
entspricht,

Bei einer mit uns nicht abgestimmten Anderung des Produkts verliert diese Erklarung ihre
Giiltigkeit. Ansonsten bleibt diese Konformitétserkldrung 3 Jahre glltig, also bis 31.08.2011

Freiburg, den 01.09. 2008

I. ]

\ A gl bn
- ~a.

Werner Grailich, Geschaftsfuhrar
TEAM FOR TROMICS GMEH

Firmensilz. TEAM FOR TROMCS GMEH | Botzinger Siralla 31 | 784911 Freiburg
Kiadurlastuing S0d. TEAM FOR TROMICS GMEBH | Bergstralle & | 82418 Seehausen
‘Gaschafisiihrer D Chiisling Hecnl und Veener Graiich
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