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Descripcion del producto

Con los actuadores de persianas de Elsner podemos realizar un control individual de
fachadas (persianas, toldos y celosias) o de ventanas. A sus 4 entradas binarias
podemos conectar, por ejemplo, pulsadores convencionales; también posee una
entrada aparte para una sonda de temperatura.

Los actuadores cuentan con wuna funcionalidad automatica completamente
parametrizable, que incluye posibilidades de desactivacion y bloqueos de seguridad.

La configuracion se realiza con el software ETS. En la version ETS 3 y posteriores se ha
optimizado la representacion grafica de los menus de configuracion.

El programa de aplicacion (formato VD2) puede descargarse de la web de Elsner
Elektronik (http://www.elsner-elektronik.de, en “Service > VD2-Dateien fir KNX-
Produkte”)

Datos técnicos

Tension de funcionamiento: El Actuador KNX S-B4T-UP esta disponible en dos
modelos: para 230 V AC y para 24 V DC.

Corriente en el Bus: 10 mA

Corriente en 24 V DC: 40 mA

Corriente en 230 V AC: 2mA AC

Conexiones: 1 conexion para accionamiento de fachadas o ventanas
Entradas: 4 entradas binaras (para contactos libres de potencial)
1 entrada para sonda de temperatura (T-KTY82, N° 305)

Tipo de montaje: En caja de empotrar (profundidad: 60 mm)
Conexidn al bus: Clema de Bus EIB/KNX

Tipo de BCU: Microcontrolador propio

Tipo de IFE: 0

Numero de direcciones

de grupo: max. 200

Numero de asignaciones: max. 200

Numero de objetos

de comunicacion: 125

Temperatura ambiente: -20°C hasta +70°C (funcionamiento)
Humedad ambiente rel.: max. 95%, evite la condensacion
Tipo de estanqueidad: IP 20

Medidas: aprox. 50 mm x 51 mm x 41 mm (An. x Al. x P)



En cuanto a la compatibilidad electromagnética de este producto, se han tenido en
cuenta las siguientes normas:

Emision de interferencias:

EN 60730-1:2000, Apdo. EMV (23, 26, H23, H26) (Clase de valor umbral: B)
EN 50090-2-2:1996-11 + A1:2002-01 (Clase de valor umbral: B)

EN 61000-6-3:2001 (Clase de valor umbral: B)

Resistencia a interferencias:
EN 60730-1:2000, Apdo. EMV (23, 26, H23, H26)

EN 50090-2-2:1996-11 + A1:2002-01
EN 61000-6-1:2004

El producto ha sido sometido a las pruebas correspondientes a las normas arriba
indicadas por un laboratorio certificado de compatibilidad electromagnética.

Estructura del actuador KNX S-B4T-UP 230V AC

Grafico 1: Frontal del KNX S-B4T-UP 230 V

1 Clema de conexion para entradas
binarias y sonda de temperatura

KNX S-B4T-UP 230V
1 Schaltaktor, ArtNr. 70131

2 LED de programacion

3 Tecla de programacion (PRG)

4 Espacio para inscripcion

5 Clema conexion KNX +/-
Grafico 2:

Parte posterior del KNX S-B4T-UP 230 V

1 Clema de conexion para fuente de
alimentacion y motor
2 Fusible de precision T 6,3 A




Estructura del actuador KNX S-B4T-UP 24 V DC

Gréfico 3: Frontal del KNX S-B4T-UP 24 V

1 Clema de conexion para entradas
binarias y sonda de temperatura

KNX S-B4T-UP 24V
Schaltaktor, Art.Nr. 70130

2 LED de programacion
3 Tecla de programacion (PRG)
4 Espacio para inscripcion
5 Clema conexion KNX +/-
Grafico 4:

Parte posterior del KNX S-B4T-UP 24 V

A NO TAING SA

LD, st 1 Clema de conexion para fuente de
5. -1 4V=DC

— 1 alimentacion y motor

NOTA/NC SA . MO TANC SA

250v~ThS 2T
= @? cosir e
B92H-IEH E 24V=DC

Instalacion y puesta en marcha

La instalacion, comprobacion, puesta en marcha y reparacion de
los actuadores KNX S-B4T-UP deben ser siempre realizadas por
profesionales capacitados.

Durante el montaje, compruebe que los cables no tengan corriente y tome las medidas
necesarias de seguridad para evitar encendidos accidentales.

Debe hacerse un uso apropiado de los actuadores de persianas. Cualquier uso
inapropiado, asi como el incumplimiento de las recomendaciones de este manual
implicaran la pérdida de cualquier tipo de garantia o capacidad de reclamacion.

Es muy importante que compruebe que el aparato no haya sufrido posibles danos
mecanicos en cuanto se saque de la caja por primera vez. Si se observan dafnos

derivados del transporte, debera poner este hecho en conocimiento de su distribuidor
lo antes posible.

A Si los actuadores estan dainados no deben ponerse en marcha.



Si existen indicios de que la puesta en marcha del aparato puede causar algun perjuicio,
debera desconectarse de la instalacion y asegurar que no pueda ponerse en marcha de
nuevo accidentalmente.

Los actuadores de persianas KNX S-B4T-UP s6lo deben ponerse en funcionamiento una
vez instalados en el lugar previsto para los mismos (es decir, empotrados), y
terminados todos los trabajos de instalacién y puesta en marcha.

Elsner Elektronik se exime de toda responsabilidad derivada de modificaciones en
cualquier normativa o estandar aprobadas tras la publicacién de este manual.

Conexion

Los actuadores de persianas se instalan en un cajetin de empotrar. La conexiéon al Bus
KNX/EIB se realiza mediante una clema de conexion KNX/EIB. Adema3s, se necesita una
fuente de alimentacion (230 V AC 6 24 V DC, dependiendo del modelo) La asignacién de
la direccion fisica se lleva a cabo mediante el software ETS3. Para ello existe un boton
con LED de programacion en el actuador.

Consejos de instalacion

No exponer nunca los actuadores al agua (lluvia) o al polvo. Esto podria danar la
electrénica. No debe superarse una humedad ambiente relativa de max. 95%. Evite la
condensacion.



-

Protocolo de transmision

Abreviaturas
Banderas:

C Comunicacién
L Lectura

E Escritura

T Transmision

Listado de todos los objetos de comunicacion

N°  Nombre Funcion Banderas | Tipo PD
0 Tiempo largo manual Entrada CLE 1.008
1 Tiempo corto manual Entrada CLE 1.007
2 Posicion manual Entrada CLE 5.001
3 Posicion lamas manual Entrada CLE 5.001
4 Tiempo largo automatico Entrada CLE 1.008
5 Tiempo corto automatico Entrada CLE 1.007
6 Posicion automatica Entrada CLE 5.001
7 Posicion lamas automatica Entrada CLE 5.001
8 Estado automatico o manual Salida UINT1 CLT 1.002
9 Posicién actual Salida UINT8 CLT 5.001
10  Posicidén lamas actual Salida UINT8 CLT 5.001
11 Reprod. / Grabar escenas Entrada CLE 18.001
12 | Objeto de alarma Entrada CLE 1.003
13 | Objeto de bloqueo 1 Entrada CLE 1.003
14 | Objeto de bloqueo por viento Entrada CLE 1.003
15 | Valor bloqueo por viento Entrada CLE 9.005
16 | Estado bloqueo por viento Entrada CLT 1.002
17 | Objeto de bloqueo 2 Entrada CLE 1.003
18 | Objeto de bloqueo por lluvia Entrada CLE 1.003
19 | Cambio de manual a automatico Entrada CLE 1.002

20 | Objeto de bloqueo automatico Entrada CLE 1.003



NO

21

22
23
24
25
26
27
28
29
30
31
32
33

34

35

36

37

38
39
40
41
42
43
44
45
46
47
48

49

Nombre

Objeto de bloqueo por temp.
exterior

Valor bloqueo por temp. exterior
Estado bloqueo por temp. exterior
Objeto crepusculo

Valor crepusculo

Estado crepusculo

Control horario

Objeto activacion temp. interior
Valor activacion temp. interior
Valor deseado activ. temp. interior
Estado activacion temp. interior
Objeto Control fachada

Valor 1 Control fachada
Luminosidad

Valor 2 Control fachada
Luminosidad

Valor 3 Control fachada
Luminosidad

Umbral Control fachada

Umbral Control Fachada
1 = Subir /0 = Bajar

Umbral Control fachada Subir
Umbral Control fachada Bajar
Estado Control fachada

Obj. aprend. posic. Control fachada
Acimut

Elevacion

Objeto bloqueo Entrada aire frio
Valor Entrada aire frio — Temp. ext.
Estado Bloqueo Entrada aire frio
Ventilacion forzosa

Objeto bloqueo Entrada aire
caliente

Valor Entrada aire caliente — Temp.
int.

Funcion

Entrada UINT1

Entrada UINT16
Salida UINT1
Entrada UINT1
Entrada UINT16
Salida UINT1
Entrada UINT1
Entrada UINT1
Entrada UINT16
Entrada UINT16
Salida UINT1
Entrada UINT1
Entrada UINT16

Entrada UINT16

Entrada UINT16

Entrada / Salida
UINT16

Entrada UINT1

Entrada UINT1
Entrada UINT1
Salida UINT1
Entrada UNIT1
Entrada UINT16
Entrada UINT16
Entrada UINT1
Entrada UINT16
Salida UINT1
Entrada UINT1
Entrada UINT1

Entrada UINT16

Banderas | Tipo PD

CLE

CLE
CLT
CLE
CLE
CLT
CLE
CLE
CLE
CLE
CLT
CLE
CLE

CLE

CLE

CLET

CLE

CLE
CLE
CLT
CLE
CLE
CLE
CLE
CLE
CLT
CLE
CLE

CLE

1.003

9.001
1.002
1.003
9.004
1.002
1.002
1.003
9.001
9.001
1.002
1.003
9.004

9.004

9.004

9.004

1.007

1.017
1.017
1.002
1.017
9.*

9.*

1.003
9.001
1.002
1.002
1.003

9.001



NO

50

51

52

53
54
55
56

57

58

59

60
61
62
63

64
65
66
67
68
69
70
71

72
73
74

75

76

Nombre

Valor Entrada aire caliente — Temp.
ext.

Valor deseado bloqueo Entrada aire

caliente

Estado Bloqueo Entrada aire
caliente

Objeto apertura temp. interior
Valor apertura temp. interior
Valor deseado apertura temp. int.

Umbral apertura temp. interior

Umbral apertura temp. Interior
1=Subir / 0=Bajar

Umbral apertura temp. Interior
Subir

Umbral apertura temp. Interior
Bajar

Estado apertura temp. interior
Objeto apertura humedad interior
Valor apertura humedad interior

Estado apertura humedad interior

Posicion cero alcanzado

Objeto fallo sensor Posicién cero
Estado Master Posicion cero
Comando Master Posicion cero
Estado Esclavo Posicién cero
Estado Master Posicion cero
Comando Master Posicion cero

Estado Esclavo Posicidon cero

Pulsador 1 pulsacion larga
Pulsador 1 pulsacion corta

Pulsador 1 Conmutar

Pulsador 1 regular

Pulsador 1 Enviar valor 8 bits

Funcion

Entrada UINT16

Entrada UINT16

Salida UINT1

Entrada UINT1
Entrada UINT16
Entrada UINT16

Entrada / Salida
UINT16

Entrada UINT1

Entrada UINT1

Entrada UINT1

Salida UINT1
Entrada UINT1
Entrada UINT16
Salida UINT1

Entrada UINT1
Salida UINT1
Salida UINT1
Salida UINT1
Entrada UINT1
Entrada UINT1
Entrada UINT1
Salida UINT1

Salida UINT1
Salida UINT1

Entrada / Salida
UINT1

Entrada / Salida
UINT4

Salida UINT8

Banderas | Tipo PD

CLE

CLE

CLT

CLE
CLE
CLET
CLE

CLE

CLE

CLE

CLT
CLE
CLE
CLT

CLE
CLT
CLT
CLT
CLE
CLE
CLE
CLT

CLT
CLT
CLET

CLET

CLT

9.001

9.001

1.002

1.003
9.001
9.001
9.001

1.007

1.017

1.017

1.002
1.003
9.007
1.002

1.002
1.002
1.002
1.002
1.002
1.002
1.002
1.002

1.008
1.007
1.001

3.007

5.010



NO

77
78
79
80
81
82

83

84
85
86
87
88
89
90

91

92
93
94
95
96
97
98

99

100
101
102
103

104
105
106
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Nombre

Pulsador 1 valor temperatura
Pulsador 1 valor luminosidad
Pulsador 1 Escena

Pulsador 2 pulsacién larga
Pulsador 2 pulsacién corta

Pulsador 2 Conmutar

Pulsador 2 regular

Pulsador 2 Enviar valor 8 bits
Pulsador 2 valor temperatura
Pulsador 2 valor luminosidad
Pulsador 2 Escena

Pulsador 3 pulsacién larga
Pulsador 3 pulsacién corta

Pulsador 3 Conmutar

Pulsador 3 regular

Pulsador 3 Enviar valor 8 bits
Pulsador 3 valor temperatura
Pulsador 3 valor luminosidad
Pulsador 3 Escena

Pulsador 4 pulsacion larga
Pulsador 4 pulsacion corta

Pulsador 4 Conmutar

Pulsador 4 regular

Pulsador 4 Enviar valor 8 bits
Pulsador 4 valor temperatura
Pulsador 4 valor luminosidad

Pulsador 4 Escena

Fallo en el sensor de temperatura

Valor externo

Valor interno

Funcion

Salida UINT16
Salida UINT16
Salida UINT8
Salida UINT1
Salida UINT1

Entrada / Salida
UINT1

Entrada / Salida
UINT4

Salida UINT8
Salida UINT16
Salida UINT16
Salida UINT8
Salida UINT1
Salida UINT1

Entrada / Salida
UINT1

Entrada / Salida
UINT4

Salida UINT8
Salida UINT16
Salida UINT16
Salida UINT8
Salida UINT1
Salida UINT1

Entrada / Salida
UINT1

Entrada / Salida
UINT4

Salida UINT8
Salida UINT16
Salida UINT16
Salida UINT8

Salida UINT1
Entrada UINT16
Salida UINT16

Banderas | Tipo PD

CLT
CLT
CLT
CLT
CLT
CLET

CLET

CLT
CLT
CLT
CLT
CLT
CLT
CLET

CLET

CLT
CLT
CLT
CLT
CLT
CLT
CLET

CLET

CLT
CLT
CLT
CLT

CLT
CLE
CLT

9.001
9.004
18.001
1.008
1.007
1.001

3.007

5.010
9.001
9.004
18.001
1.008
1.007
1.001

3.007

5.010
9.001
9.004
18.001
1.008
1.007
1.001

3.007

5.010
9.001
9.004
18.001

1.002
9.001
9.001



NO

107
108
109
110
111
112

113

114
115
116

117

118

119

120
121
122

123

124

Nombre

Valor total

Peticion de temperatura min./max.

Valor temperatura mas bajo
Valor de temperatura mas alto
Reset temperatura min./max.

Umbral temperatura 1

Umbral Temperatura 1
1 = Subir /0 = Bajar

Umbral temperatura 1 Subir
Umbral temperatura 1 Bajar

Umbral temperatura 1 Objeto de
bloqueo

Umbral temperatura 1 Salida
conmutada

Umbral temperatura 2

Umbral 2 Temperatura
1 = Subir /0 = Bajar

Umbral temperatura 2 Subir
Umbral temperatura 2 Bajar

Umbral temperatura 2 Objeto de
bloqueo

Umbral temperatura 2 Salida
conmutada

Version software

Funcion

Salida UINT16
Entrada UINT1
UINT16 Ausgang
Salida UINT16
Entrada UINT1

Entrada / Salida
UINT16

Entrada UINT1

Entrada UINT1
Entrada UINT1
Entrada UINT1

Salida UINT1
Entrada / Salida
UINT16

Entrada UINT1

Entrada UINT1
Entrada UINT1
Entrada UINT1

Salida UINT1

Consultar aparato

Banderas | Tipo PD

CLT
CLE
KLU
CLT
CLE
CLET

CLE

CLE
CLE
CLE

CLT

CLET

CLE

CLE
CLE
CLE

CLT

CL

9.001
1.017
9.001
9.001
1.017
9.001

1.007

1.017
1.017
1.003

1.002

9.001

1.007

1.017
1.017
1.003

1.002

5.010

11



Ajuste de los parametros

Ajustes Generales

1.1.1 KNX S-B4T-UP

Ajustes Generales
Accionamiento de la persiana

Ajustes Generales

Control de persianas con lamas
Accionarmienta inkerno 1
Accionamienta intermo 2

El actuador controla

Utilizar ezcenas

|tilizar entrada 1

|tilizar entrada 2

Utilizar entrada 3

|tilizar entrada 4

traz retorno de la tenzidn

Retardo en el erveio de log umbrales

tilizar senzor de temperatura

Enwio retrazado de lag salidas de conmutacion
yestado braz retorno de tenzidn

Persiana con lamas v
Mo w
Como Accionamiento interno ~
Como Accionamienta interno w
Mo w
Mo W

Bsg w

Bg w
Mo v

[ Aceptar l [ Cancelar ] [ Par defecta ]

El actuador controla

Utilizar escenas
(véase Capitulo “Escenas”)

Utilizar entrada 1/2/3

Utilizar entrada 4

Enviar aviso de fallo con sensor Posicion
cero defectuoso

(sélo si se ha seleccionado “Utilizar
entrada 4 como sensor Posicion cero”)

Retardo en el envio de los umbrales tras
retorno de la tensidon

Retardo en el envio de las salidas de con-

mutacion y estado tras retorno de tension

Utilizar sensor de temperatura

(véase Capitulo “Sensor de temperatura”)

12

Persiana con lamas ¢ Persiana sin lamas
Toldo ® Ventana

No e Si

No e Como Entrada binaria (bus) ® Como
Accionamiento interno

No e Como Entrada binaria (bus) ® Como
Accionamiento interno ® Como sensor
Posicion cero

No e Si

bs...2h

5s...2h

No e Si




Control de persianas con lamas

En los “Ajustes Generales” se ha seleccionado “El actuador controla persiana con

lamas”.

Motor de una persiana con lamas

Aqui se introducen las caracteristicas especificas del motor de persiana conectado.

1.1.1 KMX S-B4T-UP

Ajuztes Generales
Accionhamiento de la persiana
Control de persianas con lamas
Accionamienta intermo 1
Accionamienta inkerno 2

Accionamiento de la persiana

Intercambiar Subir / B ajar Mo
Tiempo Bajada en = EQ
Tiempn Subida en s ER
Tiempo Pogicion ceroen 0.1 ¢ a
Tiempo pasos en 10 ms 20
Momero pazos lamas b
Intervalo pauza para cambio direccion en 0,1 2 10
Realizar movimiento de referencia Mo
Girar las lamas ALIRCE
Erwiar pozicion del motor tras cada cambio Mo
Aceptar l [ Cancelar ] [ Por defecto

<r] RIE [l [<DE] [l

LILS

Intercambiar Subir / Bajar No e Si
Tiempo Bajadaen s 0...320
Tiempo Subidaen s 0...320
Tiempo Posicién ceroen 0,1 s 0...255
Tiempo pasos en 10 ms 10 ... 100
Numero pasos lamas 1...255

El tiempo de pasos por el numero de pasos nos da el tiempo de giro de las lamas

Intervalo pausa para cambio direccionen | 0... 100

0,1s

Realizar movimiento de referencia No e Si

Girar las lamas

nunca ® solo tras movimiento posicién ¢
tras cada movimiento

Enviar posicion del motor tras cada No e Si

cambio

13



Si se ha seleccionado “Realizar movimiento de referencia: Si”:

Con mas de 1...2bb
movimientos antes de un posicionamiento
autom.

El movimiento de referencia se realiza siempre en la direccidn de la posicidon segura.

Si se ha seleccionado “Enviar posicion del motor tras cada cambio: Si”:

Retardo en el envio de la posicionen0,1s 0... 50

Control de persianas con lamas

Las posibilidades de ajuste son equivalentes a las de una celosia o un toldo.

1.1.1 KNX S-BAT-UP
Ajustes Generales Control de persianas con lamas
Accionamiento de la persiana
Control de persianas con lamas ey : - it
e Itilizar limite de area de movimiento Mo v
Accionarmiento interno 2 : : - )
Comportamiento con caida de la tensidn de Bus Sin reaccidn W
|tilizar Mo =
supervigion de log objetos de alarma y bloqueo
Laz prioridades de laz siguientes funciones
caorrespohden a este orden:
Loz objetoz de alaima y
bloqueo se bloquean con 1
Utilizar objeto de alarma M W
|Jtilizar objeto de blogueno 1 Mo L'
|tilizar bloquen por vighto M M [
Aceptar l [ Cancelar ] [ Por defecto
Utilizar limite de area de movimiento No e Si

Comportamiento con caida de la tension Sin reaccion e Parar ® Subir ® Bajar
de Bus

Utilizar supervision de los objetos de No e Si
alarma y bloqueo

Limite de ambito de movimiento

El limite de ambito de movimiento se utiliza para evitar que dos elementos colisionen
(Ej.: un toldo y una ventana motorizada)

Se otorga prioridad a uno de los dos motores, el cual se configura como master,
quedando el otro como esclavo. Mediante sensores de Posicién cero ambos actuadores

14



estan informados tanto de su propio estado actual, como del del otro. El estado sera
“En posicion segura”, o “No en posicion segura”. La posicion segura se considera
alcanzada cuando el motor se encuentra en un area en la que no hay colisién posible
(Ej.: en el caso de un toldo, podria ser una elevacion del 30%). Para dar a conocer la
posicion segura de un motor se puede conectar a la entrada 4 (IN4) del actuador KNX S-
B4T-UP un sensor de Posicion cero (Ej.: contacto de fin de carrera o célula fotoeléctrica)
o enviar el aviso de su sensor Posicién cero al actuador a través del Bus (véase los
graficos del capitulo “Posibilidades de conexién para sensores de Posicion cero”)

Antes de que el motor del actuador-master se ponga en marcha, el actuador-esclavo
recibe la orden de mover su motor hasta la posiciéon segura. Asi, el motor-esclavo
permanece en posicion segura 6 vuelve a su posicion si no se encontraba en un area
segura.

Mediante el objeto de comunicacion “Estado Posicién cero Esclavo” se informa al
actuador-master de si el motor conectado al actuador-esclavo ya se encuentra en
posicion segura (entonces, el master se pone inmediatamente en movimiento) o no (en
cuyo caso, espera). Hasta que el actuador-master no recibe el aviso de que el motor-
esclavo se encuentra en una posicion segura, no deja que su motor se salga de su
propia posicidn segura.

Ejemplo:

La ventilacion mediante una ventana debe tener prioridad sobre la sombra de un toldo.
La ventana se configura, por tanto, como master y el toldo como esclavo. Ambos
poseen un sensor de Posicion cero que informa sobre si el motor se encuentra en
posicion segura o no.

Ahora el toldo esta echado y la ventana debe abrirse. La ventana conoce el estado del
toldo (“No posicion segura”) y, consiguientemente, envia una orden-master al toldo
para que se recoja un poco. Cuando el toldo alcanza la posicion segura, se genera el
correspondiente aviso de retorno del sensor Posicion cero del control de fachada. Hasta
este momento no se abre la ventana.

El master y el esclavo intercambian regularmente su posicion
(“segura” 6 “no segura”). La frecuencia con la que se solicita
dicha informacion puede definirse en el ajuste Periodo de
supervision. El tiempo aqui seleccionado deberia ser menor al
tiempo que requiere el motor para moverse entre el limite del
area segura (la altima posicion segura reportada) hasta otra
posicion en el que exista peligro de colision.

Si no se recibe el objeto de estado master/esclavo o el de Posicién cero, el motor va a la
posicion segura, lo mismo que ocurre con caida de tension del Bus o aviso de fallo en el

sensor de Posicion cero (para la configuracion como master y esclavo)

Si se ha seleccionado “Utilizar limite de ambito de movimiento: Si”:
El actuador es Master ¢ Esclavo
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Si se ha seleccionado “El actuador es Master”:
(Sensor de Posicion cero en el Bus)

El actuador e= b azter

Ervin ciclico para comando Master en s 10

Feriodo de supervizion para objeto de Pozsician

10
Cem

(Sensor de Posicion cero en la entrada 4 del actuador)

El actuador es b Azter

Envio ciclico para estado

y comando Mazter en s il

Feriodo de supervizion para

estado de Esclavo en & 10

Envio ciclico para (estado y) comando 1...255
Master en s

Periodo de supervision para (objeto de 1...255
Posicion cero y) estado de Esclavo en s

Si se ha seleccionado “El actuador es Esclavo”:
(Sensor de Posicion cero en el Bus)

El actuador es E zclavo
Pericdo de supervizidn para objeto de Pozician 10

CEM

FPozician para Ezclava en % cuando 0

la entrada "M azter arden Paosicidn cera' = 1

(Sensor de Posicion cero en la entrada 4 del actuador)

El actuador ez Ezclavo
Repeticidn de envio para estado de Ezclavo en = 10
Feriodo de supervizion para 10
estado de kaster en s

FPozician para Ezclavo en & cuando 0

la entrada "M azter arden Posicion cema'' = 1
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Repeticién de envio ciclico para estado de
Esclavo en s

Periodo de supervision para (objeto de
Posicion cero y) estado de Master en s

Posicion para Esclavo en % cuando la
entrada “Master orden Posicion cero = 1"

1...255
1...255
0...100

Supervision de los objetos de alarma y bloqueo

Si se ha seleccionado “Supervision de los objetos de alarma y bloqueo: Si”:

Periodo de supervision para objetos de
alarma / bloqueo

Comportamiento cuando no recibe un
objeto de alarma / bloqueo

Bbs ... 2h

Parar e Subir ® Bajar

iLas prioridades de las siguientes funciones corresponden al orden en el
programa! Nota: los objetos de alarma y bloqueo se bloquean con 1

Objeto de alarma

Utilizar objeto de alarma

No e Si

Si se ha seleccionado “Utilizar objeto de alarma: Si”:

Itilizar objeto de alarma
Cuanda el walor del objeto de alarma = 1

Cuando el walar del objeta de alarma =0

Con manejo manual antes v traz la alarma

Con funciohamiento automatica tras alarma

Yalor del objeto antes de la 12 comunicacion
u traz retorno de tenzidn de Bus

Cuando el valor del objeto de alarma =1

Cuando el valor del objeto de alarma =0
Con manejo manual antes y tras la
alarma

Con funcionamiento automatico tras
alarma

Si

Subir

Sin reaccion

Sigue automatico

Ninguna accion e Parar ® Subir ® Bajar

Sin reaccion ® Mover a ultima posicion

Sigue automatico
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Valor del objeto antes de la 1°

comunicacioén y tras retorno de la tension
de Bus

Objeto de bloqueo 1/ 2

Utilizar objeto de bloqueo 1
Utilizar objeto de bloqueo 2

Oe1

No e Si
No e Si

Si se ha seleccionado “Utilizar objeto de blogqueo 1/ 2: Si”:

Para ajustes, véase “Objeto de alarma”.

Bloqueo por viento

Utilizar bloqueo por viento

No e Si

Si se ha seleccionado “Utilizar bloqueo por viento: Si”:

Nota: con bloqueo, la persiana sube
Tipo del objeto de entrada

1 Bit® 16 Bit

Si se ha seleccionado “Tipo del objeto de entrada 1 Bit”:

tilizar bloguea par wienta
coh bloguen, la perziana sube

Tipo del objeta de entrada

Tiempo de ezpera en pogicion sequra
tras bloquen por viento en min

Comportamignto traz tiempo de espera;

Con manejo mantal
antes v traz alarma por viento

Con funcioharmienta automatica traz bloguea

Tiempo de espera en posicion segura
tras blogueo por viento en min

Comportamiento tras tiempo de espera:
Con manejo manual

antes y tras alarma por viento

Con funcionamiento automatico tras
bloqueo

18

Si

1 Bit

Sin reaccion

Sigue automatico

0...255

Sin reaccion ¢ Mover a ultima posicion

Sigue automatico
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Si se ha seleccionado “Tipo del objeto de entrada 16 Bit":

Utilizar bloqueo par vietto
con bloquen, la perziana sube

Tipa del objeta de entrada

Subir a partir de una
velocidad del vienta en mds de

Tiempo de espera en pogician sequra
traz bloguean par wienta en min

Cormpartamignto braz tiempo de espera;

Con maneja manual
antes v traz alarma por vientao

Con funciohamiento automatico traz blogueo

Erwiar estado actual de bloqueo

Subir a partir de una velocidad del viento
en m/s de

Tiempo de espera en posicion segura tras
blogueo por viento en min

Comportamiento tras tiempo de espera:
Con manejo manual
antes y tras alarma por viento

Con funcionamiento automatico tras
bloqueo

Enviar estado actual de bloqueo

Si

16 Bit

SR reaccion

Sigue automatico

Ma

0...255

Sin reaccion e Mover a ultima posicion

Sigue automatico

No e Si

Prioridad del bloqueo por lluvia o manejo manual

Tiene prioridad

Tiene prioridad

La lluvia sobre el manual e
El manual sobre la lluvia

La lluwvia sobre el manual

4|

4 ||
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Bloqueo por lluvia

Utilizar bloqueo por lluvia

No e Si

Si se ha seleccionado “Utilizar bloqueo por lluvia: Si”:

Nota: con bloqueo, la persiana sube
tilizar bloguea par lusia

coh bloguen, la perziana sube

Tiempo de ezpera en pogicion sequra
tras bloquean por luvia en min

Compartamiento tras tiempo de espera;

Con manejo manual antes
y traz blogqueon

Con funcionamiento automatico traz blogueo

Tiempo de espera en posicion segura tras
bloqueo por lluvia en min

Comportamiento tras tiempo de espera:
Con manejo manual antes y tras bloqueo

Con funcionamiento automatico tras
bloqueo

Cambio de manual a automatico

Manual cambia a automatico tras

Manual cambia a automatica tras

Tiempo de espera en min

Tiempo de espera en min
(solo si se ha seleccionado “ ... transcurso
de un tiempo de espera”)

Cambio a automatico con valor de objeto
(solo si se ha seleccionado “ ... recepcién
de un objeto”)

20

Si ¥

o
5 v
Sin reaccion w

Sigue automatico

Sin reaccion ¢ Mover a ultima posicion

Sigue automatico

Transcurso de un tiempo de espera ®
Recepcién de un objeto ¢

Recepcién de un objeto o transcurso de
un tiempo de espera

Tranzcurso de un tiempo de espera W
20 =
1...2565
01001



Otros ajustes

Utilizar el objeto de bloqueo automatico

No e Si

Si se selecciona “Utilizar objeto de bloqueo automatico: Si”:

tilizar el objeto de blogueo automatico

Atomatico bloqueada con

Yalor del objeto de bloquen tras
retorno de la tensian

Automatico bloqueado con

Valor del objeto de bloqueo tras retorno
de la tensidn

Tipa de funcionamienta traz retormo de la tensidn

E rwiar objeto de estado

Retardo en el envio de la salida de estada
Automatico o Manual en 0,1 =

Tipo de automatico

Tipo de funcionamiento tras retorno de la
tension

Enviar objeto de estado

Retardo en el envio de la salida del estado
Automatico o Manual en 0,1 s

Tipo de automatico

Si L

1 ¥

1 W
Oe1
Oe1

Autamatico w

1 con Automatico | 0 con Manual W

o

l:l w

Automatico externo w

Automatico ® Manual
1 con Automatico | 0 con Manual ¢
0 con Automatico | 1 con Manual

0...50

Automatico externo ® Automatico interno
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Automatico persianas con lamas

Si en “Control persianas” se ha seleccionado “Tipo de automatico: Automatico interno".

1.1.1 KNX S-BAT-UP
tijustes Generales Automatico persianas
Accionamiento de la persiana
Control de persianas con lamasz i . m
Automatico persianas tilizar Blogueo por temperatura extenor o W

Accionamienta inkerno 1

Accionamiento interno 2
|tilizar Control crepuszcular / horario Mo w
|tilizar Activacidn de la temperatura interior MHa w
Itilizar &l control de fachadas automatico Mo ~

Aceptar l [ Cancelar ] [ Par defecta

Bloqueo por temperatura exterior

Utilizar Bloqueo por temperatura exterior ' No e Si

Si se ha seleccionado “Utilizar bloqueo por temperatura exterior: Si”:
Tipo del objeto de entrada de temperatura @ 1 Bit ® 16 Bit

Si se ha seleccionado “Tipo de entrada de temperatura 1 Bit”:
Permite el control de fachadas cuando el Bit es 0 y lo bloquea cuando el Bit es 1.

Utilizar Blaguean por temperatura exterior Si W

Tipo del objeto de entrada de temperatura 1 Bit w

Permite control de fachadaz con Bit =0
Blaquea contral de fachadaz con Bit =1
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Si se ha seleccionado “Tipo de entrada de temperatura 16 Bit":
Permite el control de fachadas cuando el valor es menor o igual al del umbral y lo
bloquea cuando es mayor al umbral mas la histéresis.

tilizar Blogueo por temperatura exterior Si w
Tipo del objeto de entrada de temperatura 16 Eit L
Umbral en 0.1°C B0 =
Histéresiz en 0.1°C 20 =

FPermite contral fachadas =% <= U
Bloguea contral fachadas =ik » U + Hist.

Erwviar estado actual de blogueo Mo w
Umbral en 0,1°C -300 ... 800

Histéresis en 0,1°C 1...100
Enviar estado actual de bloqueo No e Si

Control crepuscular / horario

Utilizar Control crepuscular / horario No e sélo control crepuscular ® sélo control
horario ® ambos (unién légica OR)

Si se utiliza el control crepuscular, el horario o ambos:
Tipo del objeto crepuscular 1 Bit ® 16 Bit

Si se ha seleccionado “Tipo del objeto de entrada crepuscular 16 Bit”:

Tipo del objeta de entrada crepuscular 15 Bit w
Umbral crepuscular en lus 10 :
Retardo en la conmutacion: 1 minuta

Ermviar estado crepuscular actual Mo W

Control horario zdlo
mediante objeto de comunizacion

Umbral crepuscular en lux 1...1000
Retardo en la conmutacion 1 minuto
Enviar estado crepuscular actual No e Si

El control horario se lleva a cabo mediante un objeto de comunicacion.
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Activacion de la temperatura interior
Utilizar Activacion de la temperatura No e Si

interior

Si se ha seleccionado “Utilizar activacion de la temperatura interior: Si”:

Tipo del objeto de entrada 1 Bit® 16 Bit ® Temperatura deseada /
actual 16 Bit

Si se ha seleccionado “Tipo del objeto de entrada 1 Bit”:
Permite el control de fachadas cuando el Bit es 1 y lo bloquea cuando el Bit es 0.

Utilizar Activacidn de la temperatura interior S »

Tipo del objeto de entrada 1 Bit W

Fermite contral de fachadas con Bit =10
Bloguea control de fachadaz con Bit = 1

Si se ha seleccionado “Tipo del objeto de entrada 16 Bit":
Permite el control de fachadas cuando el valor es mayor o igual al del umbral y lo
bloguea cuando es menor al umbral menos la histéresis.

Tipo del objeto de entrada 16 Bit W
rmbral en 0.1°C 200 :
Hiztérezis en 0,1°C 20 :

Fermite control fachadas =% >= U
Bloquea control fachadas sk < L - Hist.

E nwiar eztado actual de bloguen Mo w
Umbral en 0,1°C -300 ... 800

Histéresis en 0,1°C 1...100
Enviar estado actual de bloqueo No e Si

Si se ha seleccionado “Tipo del objeto de entrada Temperatura deseada / actual 16 Bit":
Permite el control de fachadas cuando el valor es mayor o igual al del valor deseado
mas la diferencia entre el actual y deseado y lo bloguea cuando es menor al valor
deseado més la diferencia entre el actual y deseado menos la histéresis.

El valor deseado se define mediante objeto de comunicacion.
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Tipa del objeta de entrada Temperatura dezeada # actual 16 Bit w

Diferencia entre actual p deseado en 0.1°C 20 =
Histéresis en 0.1°C 20 =
Permite control fFachadaz cuando
Whi ==&l deseada + Dif_actual_deseado
Bloguea contral fachadas caon
W . < Wal deseado + Dif._actual deseado - Hist
Erwviar eztado actual de bloquen Mo "
Diferencia entre actual y deseado en 0,1°C 1 ... 100
Histéresis en 0,1°C 1...100
Enviar estado actual de bloqueo No e Si
Control de fachadas automatico
Utilizar el control de fachadas automéatico | No e Si
Si se ha seleccionado “Utilizar Control de fachadas automatico: Si”:
Luminosidad:
Luminozidad
Tipa de la entrada del contral de fachadas 11 Bit W
Fetardo al subir en min 12 =
Retardo al bajar en rin 1 =

Tipo de la entrada del control de fachadas 1 x 1 Bite1 x 16 Bit®2 x 16 Bit® 3 x 16 Bit
Retardo al subir en min 0...255

Retardo al bajar en min 0..30

Si se ha seleccionado “Tipo de la entrada del control de fachadas: 1 x 16 Bit/ 2 x 16 Bit/
3 x 16 Bit”:

Pueden analizarse los valores de uno, dos 6 tres sensores de luminosidad. El valor
determinante para generar una reaccion sera siempre el mas alto.

Establecer umbral para control de Parametros ® Objeto de comunicacion
fachadas por
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Si se ha seleccionado “Definicion de umbral para control de fachadas por parametros”:

Lurninosidad

Tipo de la entrada del contral de fachadas 1= 16 Bit "
Definicidn de umbral para control de fachadas por Farametroz W
Umbral para Control de fachadas en klus 30 :
Retardo al zubir en min 12 =
Retarda al bajar en min 1 :
Erwviar estado actual del control de fachadas Mo v

Umbral para Control de fachadas en klux 0...100

Retardo al subir en min 0...255
Retardo al bajar en min 0..30
Enviar estado actual del control de No e Si
fachadas

Si se ha seleccionado “Definicion de umbral para control de fachadas por objeto de
comunicacion”:

Luminozidad

Tipa de la entrada del contral de fachadas 1= 16 Bit W
Definician de umbral para contral de fFachadas por Objeto de comunicacidn »
El walar comunicada par dltima vez o
debe conservarze i

Urmbral inicial en ks 0 ~
walido hasta la 12 comunicacian hd
Tipo de modificacion del umbral Walor abgoluto con un Oby. de Com. de 16-Bit | w
Retardo al subir en min 12 =
Retardo al bajar en min 1 =
Erwiar eztado actual del control de fachadas Mo L
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El valor comunicado por ultima vez debe
conservarse

Umbral inicial en klux valido hasta la 1°
comunicacion

Tipo de modificacién del umbral

Paso de regulacion en flux (sélo con
“Aumento / Disminucion con Obj. Com.”)

Retardo al subir en min
Retardo al bajar en min

Enviar estado actual del control de
fachadas

Posicion del sol:

Analizar posicién del sol

No e tras retorno de la tensién e tras
retorno de la tensidn y programacién

0...100

Valor absoluto con un Obj. de Com. 16 Bit
e Aumento / Disminucion con un Obj. de
Com. ¢ Aumento / Disminucién con dos
Obj. de Com.

1...5

0...255
0..30
No e Si

No e Si

Si se ha seleccionado “Analizar posicion del sol: Si”:

La posicion del sol se define mediante

Valores discretos de acimut y elevacion
Puntso cardinales (referentes a acimut /
elevacion)

Si se ha seleccionado “La posicion del sol se define mediante valores discretos”:

Fozicion del sol

dnalizar posicion del =al

La pogician del =al ze define mediante
Acimut desde

Acirmut hasta

Elevacidn desde

Elevacian hasta

5i W
Walores dizcretoz de acimut v elevacian W
0 s
0 2
0 :
L -
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Acimut desde
Acimut hasta
Elevacion desde

Elevacion hasta

Si se ha seleccionado “La posicion del sol se define mediante puntos cardinales”:

Fozician del sol

dinalizar posician del zol
La pozician del zal 22 define mediante

Fozicion cardinal

Posicion cardinal

Posicion lamas y posicion persiana:

.. 360
.. 360
.. 90
.. 90

o O o o

Si

Puntos cardinales [referentes a acimutdelevac | v

Sur [haimut 907 . 2707

Este (Acimut: 0° ... 180°) e
Sudeste (Acimut: 45° ... 225°) e
Sur (Acimut: 90° ... 270°) e
Sudoeste (Acimut: 135° ... 315°)
Oeste (Acimut: 180° ... 360°) e

Nota: con 100% las lamas estan cerradas, con 50% en posicién horizontal.

Fozician lamas v posicion perziana

Laz lamas deben sequir la elevacion
Pozicion de las lamag en 03

Mota:

Lamas cernadas con 100 &
Lamas en pozicidn horizontal con S0%.

Pozician de la persiana en 0%

tilizar objeto de aprendizaje
para nueyas poziciones de contral de fachadas

[Pozician de lamas y pozician de la persianal

Las lamas deben seguir la elevacién
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Si se ha seleccionado “Las lamas deben seguir la elevacion: No”:
Posicion de las lamas en % 0...100

Posicion de la persiana en % 0...100
Utilizar objeto de aprendizaje para nuevas No e Si
posiciones de control de fachadas

Si se ha seleccionado “Utilizar objeto de aprendizaje para nuevas posiciones de control
de fachadas: Si”, puede aprender una posiciéon de control de fachadas (posicién y
angulo de las lamas). Para ello lo primero que hay que hacer es situar la persiana en la
posicion deseada de forma manual y memorizarla mediante el objeto de comunicacion
n° 41 “Obj. aprend. posic. Control fachada”. La posicion aprendida se reproduce
automaticamente con sol.

Si se ha seleccionado “Las lamas deben seguir la elevacion: Si”, puede ajustarse tanto
el angulo de elevacion como las correspondientes posiciones de las lamas. Se pueden
ajustar tres angulos de elevacion:

Con elevaciéon menor (en grados) 0...90

Posicion de las lamas en % 0...100
Si no, posiciéon de las lamas en % 0...100
Posicion de la persiana en % 0...100

Utilizar objeto de aprendizaje para nuevas | No e Si
posiciones de control de fachadas

Si se ha seleccionado “Utilizar objeto de aprendizaje para nuevas posiciones de control
de fachadas: Si”, puede aprender una posicion de control de fachadas (sélo posicion;
las lamas segun la elevacion). Para ello lo primero que hay que hacer es situar la
persiana en la posiciéon deseada de forma manual y memorizarla mediante el objeto de
comunicacion n° 41 “Obj. aprend. posic. Control fachada”. La posicién aprendida se
reproduce automaticamente con sol.

29



Control de persianas sin lamas

En los “Ajustes Generales” se ha seleccionado “El actuador controla persiana sin
lamas”

Motor de una persiana sin lamas

Aqui se introducen las caracteristicas especificas del motor de persiana conectado.

1.1.1 KNX S-BAT-UP
Ajustes Generales Motor de una persiana sin lamas
tatar de una perziana sin lamas
Control de una persiana sin lamas : . .
il ey Intercambiar Subir / B ajar Mo w
Accionamienta inkerno 2
Tiempo B ajada en s B0 =
Tiempa Subida en s E5 =
Intervalo pauza para cambio direccion en 0,1 2 1m0 :
Realizar movimiento de referencia & [x] w
Erwiar pozicion del motar tras cada cambio MHa w
Aceptar l [ Cancelar ] [ Por defecto
Intercambiar Subir / Bajar No e Si
Tiempo Bajada en s 0...320
Tiempo Subidaen s 0...320
Intervalo pausa para cambio direccionen 0 ... 100
01s
Realizar movimiento de referencia No e Si
Enviar posiciéon del motor tras cada No ¢ Si
cambio

Si se ha seleccionado “Realizar movimiento de referencia: Si”:

Con mas de 1...255
movimientos antes de un posicionamiento

autom.

Direcciéon del movimiento de referencia en posicion segura
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Si se ha seleccionado “Enviar posicion del motor tras cada cambio: Si”:
Retardo en el envio de la posiciébnen 0,1s 0... 50

Control de persianas sin lamas

Las posibilidades de configuracién corresponden a las de una persiana de lamas o un
toldo.

1.1.1 KNX S-BAT-UP
Aijustes Generales Control de una persiana sin lamas
Motor de una persiana sin lamag
. : A
Control de una persiana sin lamas e : .
AR AR RiETrE Itilizar lirnite de Area de movimisnto Mo w
Accionamiento interno 2 : : - y
Corportamiento con caida de la tensidn de Bus Sin reaccion A4
|tilizar N =
supervizion de loz objgtos de alarma v bloquen e
Laz prioridades de laz siguientes funciones
comesponden a este orden;
Loz objgtos de alarma y
bloquen ze bloquean con 1
Utilizar objeto de alarma Mo A4
|tilizar objeto de bloguen 1 M W
|tilizar blogquen por wiento Mo | [
[ Aceptar l [ Cancelar ] [ Par defecta

Utilizar limite de area de movimiento No e Si

Comportamiento con caida de la tension Sin reaccion ¢ Parar ® Subir ® Bajar
de Bus

Utilizar supervision de los objetos de No e Si
alarma y bloqueo

Limite de ambito de movimiento

El limite de ambito de movimiento se utiliza para evitar que dos elementos colisionen
(Ej.: un toldo y una ventana motorizada)

Se otorga prioridad a uno de los dos motores, el cual se configura como master,
gquedando el otro como esclavo. Mediante sensores de Posicion cero ambos actuadores
estan informados tanto de su propio estado actual, como del del otro. El estado sera
“En posicién segura”, o “No en posicion segura”. La posicidon segura se considera
alcanzada cuando el motor se encuentra en un area en la que no hay colisién posible
(Ej.: en el caso de un toldo, podria ser una elevacién del 30%) Para dar a conocer la
posicion segura de un motor se puede conectar a la entrada 4 (IN4) del actuador KNX S-
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B4T-UP un sensor de Posicidon cero (Ej.: contacto de fin de carrera o célula fotoeléctrica)
o enviar el aviso de su sensor Posicién cero al actuador a través del Bus (véase los
graficos del capitulo “Posibilidades de conexién para sensores de Posicion cero”)

Antes de que el motor del actuador-master se ponga en marcha, el actuador-esclavo
recibe la orden de mover su motor hasta la posicion segura. Asi, el motor-esclavo
permanece en posicion segura 0 vuelve a su posicion si no se encontraba en un area
segura.

Mediante el objeto de comunicacion “Estado Posicion cero Esclavo” se informa al
actuador-master de si el motor conectado al actuador-esclavo ya se encuentra en
posicion segura (entonces, el master se pone inmediatamente en movimiento) o no (en
cuyo caso, espera). Hasta que el actuador-master no recibe el aviso de que el motor-
esclavo se encuentra en una posiciéon segura no deja que su motor se salga de su
propia posicion segura.

Podemos ver un ejemplo en el capitulo “Control de la persiana de lamas: Limite de
ambito de movimiento”.

A El master y el esclavo intercambian regularmente su posicion
(“segura” 6 “no segura”). La frecuencia con la que se solicita
dicha informacion puede definirse en el ajuste Periodo de
supervision. El tiempo aqui seleccionado deberia ser menor al
tiempo que requiere el motor para moverse entre el limite del
area segura (la altima posicion segura reportada) hasta otra
posicion en la que exista peligro de colision.

Si no se recibe el objeto de estado master/esclavo o el de Posicion cero, el motor va a la
posicion segura, lo mismo que ocurre con caida de tension del Bus o aviso de fallo en el
sensor de Posicidn cero (para la configuracion como master y como esclavo)

Si se ha seleccionado , Utilizar limite de ambito de movimiento: Si”:
El actuador es Master ¢ Esclavo

Si se ha seleccionado “El actuador es Master”:
(Sensor de Posicion cero en el Bus)

El actuador ez b Azter w

- P e
Erwio ciclico para comando Master en s 10 -
Periodo de supervizion para objeto de Poszician 10 ~
CEM hd
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(Sensor de Posicion cero en la entrada 4 del actuador)

El actuador es

Envin ciclico para estadao
u comando M azter en z

Feriodo de supervizion para
eztado de Esclavo en ¢

Envio ciclico para (estado y) comando
Master en s

Periodo de supervision para (objeto de
Posicién cero y) estado de Esclavo en s

b Azter

10

10

1...255

1...255

Si se ha seleccionado “El actuador es Esclavo”:

(Sensor de Posicion cero en el Bus)

El actuadaor ez

Fericdo de supervizidn para objeto de Pozicidn
CEMD

Fozician para Ezclava en % cuando
la entrada "M azter arden Paosicidn cera' = 1

Ezclavo

10

(Sensor de Posicion cero en la entrada 4 del actuador)

El actuador es

Repeticion de envio para estado de Esclavo en z

Feriodo de supervizion para
estado de kMazter en s

Fogician para Esclavo en & cuando
la entrada "M azter arden Posicion cema'' = 1

Repeticién de envio ciclico para estado de
Esclavo en s

Periodo de supervision para (objeto de
Posicion cero y) estado de Master en s

Posicion para Esclavo en % cuando la
entrada “Master orden Posicion cero = 1"

Ezclavo

10

10

.. 255

.. 2565

0...100

4 ¥

4 ¥

4|k

4|

4 ¥ 4

LIS
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Supervision de los objetos de alarma y bloqueo

Si se ha seleccionado “Supervisién de los objetos de alarma y bloqueo: Si”:

Periodo de supervision para objetos de bs ... 2h
alarma / bloqueo

Comportamiento cuando no recibe un Parar e Subir ® Bajar
objeto de alarma / bloqueo

iLas prioridades de las siguientes funciones corresponden al orden en el
programa! Nota: los objetos de alarma y bloqueo se bloquean con 1

Objeto de alarma

Utilizar objeto de alarma No e Si

Si se ha seleccionado “Utilizar objeto de alarma: Si”:

Itilizar objeto de alarma S »

Cuanda el walor del objeto de alarma = 1 Subir v

Cuando el walar del objeta de alarma =0

Con manejo manwal antes y tras la alarma

Sih reaccicn w
Con funcionamiento automatica traz alarma Sigue automatico
Yalor del objeto antesz de la 12 comunicacion 1 -
y brag retorno de tension de Bus
Cuando el valor del objeto de alarma =1 Sin reaccion ¢ Parar ® Subir ® Bajar
Cuando el valor del objeto de alarma =0
Con manejo manual antes y tras la Sin reaccion ¢ Mover a ultima posicion
alarma
Con funcionamiento automatico tras Sigue automatico
alarma
Valor del objeto antes de la 1° Oe1
comunicacioén y tras retorno de la tension
de Bus
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Objeto de bloqueo 1/ 2

Utilizar objeto de bloqueo 1

Utilizar objeto de bloqueo 2

No e Si
No e Si

Si se ha seleccionado “Utilizar objeto de bloqueo 1/ 2: Si”:

Para ajustes, véase “Objeto de alarma”.

Bloqueo por viento

Utilizar bloqueo por viento

No e Si

Si se ha seleccionado “Utilizar bloqueo por viento: Si”:
Nota: con bloqueo, la persiana sin lamas sube

Tipo del objeto de entrada

1 Bit® 16 Bit

Si se ha seleccionado “Tipo del objeto de entrada 1 Bit”:

Utilizar blogueo paor vietto
Con bloquen, la perziana sin lamas zube

Tipa del objeta de entrada

Tiempo de ezpera en pogician seguia
traz bloguea par wienta en min

Comportamiento traz tiempo de espera;

Con marnejo manual
antes v traz alarma por viento

Con funciohamienta automatica traz bloguea

Tiempo de espera en posicion segura tras
blogqueo por viento en min

Comportamiento tras tiempo de espera:
Con manejo manual
antes y tras alarma por viento

Con funcionamiento automatico tras
bloqueo

Si

1 Bit

SR reaccion

Sigue automatico

0...255

Sin reaccion e Mover a ultima posicion

Sigue automatico

4|
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Si se ha seleccionado “Tipo del objeto de entrada 16 Bit":

Utilizar blogueo por wiento
Con bloguen, la perziana sin lamas sube

Tipo del objeta de entrada

Subir a partir de una
velocidad del viento en mds de

Tiempo de ezpera en pogicion sequra
tras bloquen por viento en min

Compartamiento tras tiempo de espera;

Con manejo mantal
antez v traz alarma por viento

Con funcionamiento automatico traz blogueo

Ermviar estado actual de bloguen

Subir a partir de una velocidad del viento
en m/s de

Tiempo de espera en posicion segura tras
blogqueo por viento en min

Comportamiento tras tiempo de espera:
Con manejo manual antes y tras alarma
por viento

Con funcionamiento automatico tras
bloqueo

Enviar estado actual de bloqueo

Si

16 Bit

Sin reaccion

Sigue automatico

Mo

0...255

Sin reaccion e Mover a ultima posicion

Sigue automatico

No e Si

Prioridad del bloqueo por lluvia o manejo manual

Tiene prioridad

Tiene prioridad

36
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El manual sobre la lluvia
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4 ||

4



Bloqueo por lluvia

Utilizar bloqueo por lluvia No e Si

Si se ha seleccionado “Utilizar bloqueo por lluvia: Si”:
Nota: con bloqueo, la persiana sin lamas sube

tilizar bloguea par luwia Si W

Con blogquen, la perziana sin lamas sube

Tiempo de ezpera en pogicion sequra 5 ~
tras blogquean por luvia en min hd
Compartamiento tras tiempo de espera;
Con manejo manual antes ETRE—— -
y traz blogquen
Con funcionamiento automatico tras bloqueo Sigue automatico
Tiempo de espera en posicion seguratras  0... 20
bloqueo por lluvia en min
Comportamiento tras tiempo de espera:
Con manejo manual antes y tras el Sin reaccion ¢ Mover a ultima posicion
bloqueo
Con funcionamiento automaético tras Sigue automaético
bloqueo
Cambio de manual a automatico
Manual cambia a automatico tras Transcurso de un tiempo de espera ®
Recepciéon de un objeto ¢
Recepcion de un objeto o transcurso de
un tiempo de espera
karual cambia a automatico tras Tranzcurso de un tiempo de espera »
. s F.y
Tiempo de espera en min 20 =
Tiempo de espera en min 1...255
(solo si se ha seleccionado “ ... transcurso

de un tiempo de espera”)

Cambio a automatico con valor de objeto ' 0e1¢0¢61
(solo si se ha seleccionado “ ... recepcion
de un objeto”)
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Otros ajustes

Utilizar el objeto de bloqueo automatico

No e Si

Si se ha seleccionado , Utilizar el objeto de bloqueo automatico: Si”:

tilizar el objeto de bloquen automatico

dtomatico bloqueado con

Yalor del objeto de bloguen tras
retormo de la kengidn

Automatico bloqueado con

Valor del objeto de bloqueo tras retorno
de la tensidn

Tipa de funcionamienta traz retormo de la tensidn

E rwiar objeto de estado

Retardo en el envio de la salida de estada
Automatico o Manual en 0,1 =

Tipa de automatico

Tipo de funcionamiento tras retorno de la
tension

Enviar objeto de estado
Retardo en el envio de la salida de estado

Automaéatico o Manual en 0,1 s

Tipo de automatico

38
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1 ¥
Oe1
Oe1

Autamatico w

1 con Automatico | 0 con Manual W

o

l:l W

Automatico externo w

Automatico ® Manual
1 con Automatico | 0 con Manual ¢
0 con Automatico | 1 con Manual

0...50

Automatico externo ® Automatico interno



Automatico persianas sin lamas

Si en “Control persianas sin lamas” se ha seleccionado “Tipo de automatico:

Automatico interno".

1.1.1 KNX S-B4T-UP

Ajustes Generales
totor de una perziana zin lamas

Automatico persianas sin lamas

Control de una pergiana gin lamaz

ey — Utilizar Blogueo por temperatura esterior Ma ~
Accionamienta inkerno 1
Accionamiento interno 2
|tilizar Control crepuszcular / horario Mo w
|tilizar Activacidn de la temperatura interior MHa w
tilizar el control de fachadas automatico Ma W
Aceptar H Cancelar ][F'or defecto
Bloqueo por temperatura exterior
Utilizar Bloqueo por temperatura exterior | No e Si
Si se ha seleccionado “Utilizar bloqueo por temperatura exterior: Si”:
Tipo del objeto de entrada de temperatura @ 1 Bit ® 16 Bit
Si se ha seleccionado “Tipo de objeto de entrada de temperatura 1 Bit”:
Permite el control de fachadas cuando el Bit es 0 y lo bloquea cuando el Bit es 1.
Utilizar Blaguean por temperatura exterior Si W
Tipo del objeto de entrada de temperatura 1 Bit w

Permite control de fachadaz con Bit =0
Blaquea contral de fachadaz con Bit =1
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Si se ha seleccionado “Tipo de objeto de entrada de temperatura 16 Bit”:
Permite el control de fachadas cuando el valor es menor o igual al del umbral y lo
bloquea cuando es mayor al umbral mas la histéresis.

tilizar Blogueo por temperatura exterior Si W
Tipo del objeto de entrada de temperatura 16 Eit L
Umbral en 0.1°C a0 =
Histéresis en 0.1°C 20 =

FPermite contral fFachadaz =i <= 1
Bloquea contral fachadas =itk » U+ Hist.

Erwiar estado actual de blogueo Mo w
Umbral en 0,1°C -300 ... 800

Histéresis en 0,1°C 1...100

Enviar estado actual de bloqueo No e Si

Control crepuscular / horario

Utilizar Control crepuscular / horario No e sélo control crepuscular ® sélo control
horario ® ambos (unién légica OR)

Si se utiliza el control crepuscular, el horario o ambos:

Tipo del objeto crepuscular 1 Bit ® 16 Bit

Si se ha seleccionado “Tipo del objeto de entrada crepuscular 16 Bit”:

Tipo del objeta de entrada crepuscular 15 Bit w
Umbral crepuscular en lus 10 :
Retardo en la conmutacion: 1 minuta

Ermviar estado crepuscular actual Mo W

Control horario zdlo
mediante objeto de comunizacion

Umbral crepuscular en lux 1...1000
Retardo en la conmutacion 1 minuto
Enviar estado crepuscular actual No e Si

El control horario se lleva a cabo mediante un objeto de comunicacion.
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Activacion de la temperatura interior

Utilizar Activacion de la temperatura No e Si
interior

Si se ha seleccionado “Utilizar activacion de la temperatura interior: Si”:

Tipo del objeto de entrada 1 Bit® 16 Bit ® 16 Bit Temp. actual /
deseada

Si se ha seleccionado “Tipo del objeto de entrada 1 Bit”:
Permite el control de fachadas cuando el Bit es 1 y lo bloquea cuando el Bit es 0.

Utilizar Activacidn de la temperatura interior S »

Tipo del objeto de entrada 1 Bit W

Fermite contral de fachadas con Bit =10
Bloguea control de fachadaz con Bit = 1

Si se ha seleccionado “Tipo del objeto de entrada 16 Bit":
Permite el control de fachadas cuando el valor es mayor o igual al del umbral y lo
bloguea cuando es menor al umbral menos la histéresis.

Tipo del objeto de entrada 16 Bit W
rmbral en 0.1°C 200 :
Hiztérezis en 0,1°C 20 :

Fermite control fachadas =% >= U
Bloquea control fachadas sk < L - Hist.

E nwiar eztado actual de bloguen Mo w
Umbral en 0,1°C -300 ... 800
Histéresis en 0,1°C 1...100

Enviar estado actual de bloqueo No e Si
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Si se ha seleccionado “Tipo del objeto de entrada 16 Bit Temp. actual / deseada”:
Permite el control de fachadas cuando el valor es mayor o igual al del valor deseado
mas la diferencia entre el actual y deseado y lo bloquea cuando es menor al valor

deseado mas la diferencia entre el actual y deseado menos la histéresis.
El valor deseado se define mediante objeto de comunicacion.

Tipa del objeta de entrada Temperatura dezeada # actual 16 Bit w
Diferencia entre actual p deseado en 0.1°C 20 =
Histéresis en 0.1°C 20 =
Permite control fFachadaz cuando
Whi ==&l deseada + Dif_actual_deseado
Bloguea contral fachadas caon
W . < Wal deseado + Dif._actual deseado - Hist
Erwviar eztado actual de bloquen Mo "
Diferencia entre actual y deseado en 0,1°C 1 ... 100
Histéresis en 0,1°C 1...100
Enviar estado actual de bloqueo No e Si
Control de fachadas automatico
Utilizar el control de fachadas automatico | No e Si

Si se ha seleccionado “Utilizar Control de fachadas automatico: Si”:

Luminosidad:

Lurminosidad

Tipo de la entrada del control de fachadas 1=1EBit »
Retardo al subir en min 12 =
Retarda al bajar en min 1 :

Tipo de la entrada del control de fachadas
Retardo al subir en min

Retardo al bajar en min
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Si se ha seleccionado “Tipo de la entrada del control de fachadas: 1 x 16 Bit /2 x 16 Bit/

3 x 16 Bit":

Definicion de umbral para control de
fachadas por

Parametros ® Objeto de comunicacion

Si se ha seleccionado “Definicion de umbral para control de fachadas por parametros”:

Luminozidad

Tipa de la entrada del contral de fachadas
Definician de umbral para contral de fFachadas por
Idmbral para Control de fachadas en klus

Retardo al subir en rin

Retardo al bajar en min

Errviar estado actual del contral de fachadas

Umbral para Control de fachadas en klux
Retardo al subir en min
Retardo al bajar en min

Enviar estado actual del control de
fachadas

116 Bit

Farametroz

a0

12

Mo

0...100
0...255
0...30
No ¢ Si

40 4

4|
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Si se ha seleccionado “Definicion de umbral para control de fachadas por objeto de
comunicacion”:

Luminozidad

Tipa de la entrada del contral de fachadas 1= 16 Bit W
Definician de umbral para contral de fFachadas por Objeto de comunicacidn »
El walar comunicada par dltima vez o
debe conservarze i

Urmbral inicial en ks 0 ~
walido hasta la 12 comunicacian hd
Tipo de modificacion del umbral Walor abgoluto con un Oby. de Com. de 16-Bit | w
Retardo al subir en min 12 =
Retardo al bajar en min 1 =
Erwiar eztado actual del control de fachadas Mo L

El valor comunicado por ultima vez debe No e tras retorno de la tension e tras
conservarse retorno de la tension y programacion

Umbral inicial en klux valido hasta la 1°? 0...100
comunicacion

Tipo de modificacién del umbral Valor absoluto con un Obj. de Com. 16 Bit
¢ Aumento / Disminucidon con un Obj. de
Com. ¢ Aumento / Disminucion con dos

Obj. de Com.
Paso de regulacion en flux (s6lo con 1...5
“Aumento / Disminucién con Obj. Com.”)
Retardo al subir en min 0...255
Retardo al bajar en min 0...30
Enviar estado actual del control de No e Si
fachadas
Posicion del sol:
Analizar posicién del sol No e Si
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Si se ha seleccionado “Analizar posicion del sol: Si”:

La posicion del sol se define mediante

Si se ha seleccionado “La posicion del sol se define mediante valores discretos”:

Fozician del sol

& nalizar pozsicion del zal

La pozicidn del zol e define mediante
Acimut desde

Acirnut hazta

Elevacion desde

Elevacian hasta

Acimut desde
Acimut hasta
Elevacion desde

Elevacion hasta

Valores discretos de acimut y elevaciéon e
Punto cardinal (con referencia a acimut /

elevacion)

ai

Walores dizcretos de acimut y elevacion

.. 360
.. 360
.. 90
.. 90

o O O o

Si se ha seleccionado “La posicion del sol se define mediante punto cardinal”:

Fazicion del zal

dnalizar posicidn del zol
La pozicion del zol ze define mediante

Fozician cardinal

Posicion cardinal

Si

4

£ ¥

4 ¥

4 ¥

Furtoz cardinales [referentes a acimut/elevac | v

Sur [Aeimut 907 . 2707

Este (Acimut: 0° ... 180°) e
Sudeste (Acimut: 45° ... 225°) e
Sur (Acimut: 90° ... 270°) e
Sudoeste (Acimut: 135° ... 315°) e
Oeste (Acimut: 180° ... 360°) ¢

W
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Posicion:

Fosizion
Fosicidn de la perziana zin lamas en % 75 =
tilizar objeto de aprendizaje

| p I Mo -

para nueya posicion de control de fachadas

Posicion de la persiana sin lamas en % 0...100

Utilizar objeto de aprendizaje para una No e Si
nueva posicién de control de fachadas

Si se ha seleccionado “Utilizar objeto de aprendizaje para una nueva posicion de control
de fachadas: Si”, puede aprender una posicion de control de fachadas. Para ello lo
primero que hay que hacer es situar la persiana en la posicion deseada de forma
manual y memorizarla mediante el objeto de comunicacién n° 41 “Obj. aprend. posic.
Control fachada”. La posicion aprendida se reproduce automaticamente con sol.
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Control de toldos

En los “Ajustes Generales” se ha seleccionado “El actuador controla toldo”.

Motor de un toldo

Aqui se introducen las caracteristicas especificas del motor de persiana conectado.

1.1.1 KNX S-B4T-UP
Ajuztes Generales Motor del toldo

tdator del tolda

Control de toldos :

e R Intercambiar Recoger / Extender Mo

Accionarmiento interno 2 :
Tiempo Extender en 5 EQ
Tiempo Recoger en & ER
Intervalo pauza para cambio direccion en 0,1 2 1m0
Realizar movimiento de referencia & [x]
Erwiar pozicion del motar tras cada cambio MHa

Aceptar l [ Cancelar ] [ Por defecto

<

WiLd

[<]»

Intercambiar Recoger / Extender
Tiempo Extender en s
Tiempo Recoger en's

Intervalo pausa para cambio direccion en
01s

Realizar movimiento de referencia

Enviar posiciéon del motor tras cada
cambio

No e Si
0...320
0...320
0...100

No e Si
No e Si

Si se ha seleccionado “Realizar movimiento de referencia: Si”:

Con mas de
movimientos antes de un posicionamiento
autom.

Direccion del movimiento de referencia

1...255

en posicion segura
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Si se ha seleccionado “Enviar posicion del motor tras cada cambio: Si”:

Retardo en el envio de la posiciébnen 0,1s 0... 50

Control de toldos

Las posibilidades de configuracién corresponden a los de una persiana con o sin lamas.

1.1.1 KNX S-BAT-UP
Aiustes Generales Control de toldos
tator del tolda
Caontrol de taldos R 5 e &
AR AR IRiETRE Itilizar lirnite de Area de movimisnto Mo w
Accionamiento interno 2 : : - y
Corportamiento con caida de la tensidn de Bus Sin reaccion A4
|tilizar N =
supervizion de loz objgtos de alarma v bloquen e
Laz prioridades de laz siguientes funciones
comesponden a este orden;
Loz objgtos de alarma y
bloquen ze bloquean con 1
Utilizar objeto de alarma Mo A4
|tilizar objeto de bloguen 1 M W
|tilizar blogquen por wiento Mo | [
[ Aceptar l [ Cancelar ] [ Par defecta
Utilizar limite de ambito de movimiento No e Si

Comportamiento con caida de la tension Sin reaccion ¢ Parar ® Recoger ® Extender
de Bus

Supervision de los objetos de alarma 'y No ¢ Si
bloqueo

Limite de ambito de movimiento

El limite de ambito de movimiento se utiliza para evitar que dos elementos colisionen
(Ej.: un toldo y una ventana motorizada)

Se otorga prioridad a uno de los dos motores, el cual se configura como master,
gquedando el otro como esclavo. Mediante sensores de Posicion cero ambos actuadores
estan informados tanto de su propio estado actual, como del del otro. El estado sera
“En posicion segura”, o “No en posicion segura”. La posicion segura se considera
alcanzada cuando el motor se encuentra en un area en la que no hay colisién posible
(Ej.: en el caso de un toldo, podria ser una elevacién del 30%) Para dar a conocer la
posicion segura de un motor se puede conectar a la entrada 4 (IN4) del actuador KNX S-
B4T-UP un sensor de Posicién cero (Ej.: contacto de fin de carrera o célula fotoeléctrica)
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o enviar el aviso de su sensor Posicion cero al actuador a través del Bus (véase los
graficos del capitulo “Posibilidades de conexidon para sensores de Posicion cero”)

Antes de que el motor del actuador-master se ponga en marcha, el actuador-esclavo
recibe la orden de mover su motor hasta la posiciéon segura. Asi, el motor-esclavo
permanece en posicion segura 6 vuelve a su posicion si no se encontraba en un area
segura.

Mediante el objeto de comunicacion “Estado Posicién cero Esclavo” se informa al
actuador-master de si el motor conectado al actuador-esclavo ya se encuentra en
posicion segura (entonces, el master se pone inmediatamente en movimiento) o no (en
cuyo caso, espera). Hasta que el actuador-master no recibe el aviso de que el motor-
esclavo se encuentra en una posicion segura no deja que su motor se salga de su
propia posicidn segura.

Podemos ver un ejemplo en el capitulo “Control de la persiana de lamas: Limite de
ambito de movimiento”.

El master y el esclavo intercambian regularmente su posicion
(“segura” 6 “no segura”). La frecuencia con la que se solicita
dicha informacion puede definirse en el ajuste Periodo de
supervision. El tiempo aqui seleccionado deberia ser menor al
tiempo que requiere el motor para moverse entre el limite del
area segura (la altima posicion segura reportada) hasta otra
posicion en el que exista peligro de colision.

Si no se recibe el objeto de estado master/esclavo o el de Posicién cero, el motor va a la
posicion segura, lo mismo que ocurre con caida de tension del Bus o aviso de fallo en el
sensor de Posicion cero (para la configuraciéon como master y como esclavo)

Si se ha seleccionado , Utilizar limite de ambito de movimiento: Si”:
El actuador es Master e Esclavo

Si se ha seleccionado “El actuador es Master”:
(Sensor de Posicion cero en el Bus)

El actuador es M azter w
Erwio ciclico para comando Master en = 10 =
Feriodo de supervizion para objeto de Pozsician 10 ~
CE 2
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(Sensor de Posicion cero en la entrada 4 del actuador)

El actuador es b Azter

Envin ciclico para estadao
u comando M azter en z

10

Feriodo de supervizion para

estado de Esclavo en 10

Envio ciclico para (estado y) comando 1...255
Master en s

Periodo de supervision para (objeto de 1...255
Posicién cero y) estado de Esclavo en s

Si se ha seleccionado “El actuador es Esclavo”:
(Sensor de Posicion cero en el Bus)

El actuador es Ezclavo
Fericdo de supervizidn para objeto de Pozicidn 10

CEMD

Fozician para Ezclava en % cuando 0

la entrada "M azter arden Paosicidn cera' = 1

(Sensor de Posicion cero en la entrada 4 del actuador)

El actuador es Ezclavo

Repeticion de envio para estado de Esclavo en z 10

Feriodo de supervizion para
estado de kMazter en s

10

Fogician para Esclavo en & cuando
la entrada "M azter arden Posicion cema'' = 1

Repeticidén de envio para estado de 1...255
Esclavo en s

Periodo de supervision para (objeto de 1...2565
Posicion cero y) estado de Master en s

Posicion para Esclavo en % cuando la 0...100
entrada “Master orden Posicion cero = 1"
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Supervision de los objetos de alarma y bloqueo

Si se ha seleccionado “Supervisién de los objetos de alarma y bloqueo: Si”:

Periodo de supervision para objetos de bs ... 2h
alarma / bloqueo

Comportamiento cuando no recibe un Parar e Recoger ® Extender
objeto de alarma / bloqueo

iLas prioridades de las siguientes funciones corresponden al orden en el
programa! Nota: los objetos de alarma y bloqueo se bloquean con 1

Objeto de alarma

Utilizar objeto de alarma No e Si

Si se ha seleccionado “Utilizar objeto de alarma: Si”:

[tilizar objeto de alarma 5 fi Lo
Cuando el walar del objeta de alarma =1 Recoger W

Cuando el walar del objeta de alarma =0

Con manejo manual antes y tras la alarma

Sin reaccion L
Con funcionamiento autornatico traz alama Sigue automatico
Walor del objeto antez de la 12 comunicacion 1 -
u braz retorno de tenzidn de Bus
Cuando el valor del objeto de alarma =1 Ninguna accion e Parar ¢ Recoger e
Extender
Cuando el valor del objeto de alarma =0
Con manejo manual antes y tras la Sin reaccion ® Mover a ultima posicion
alarma
Con funcionamiento automatico tras Sigue automatico
alarma
Valor del objeto antes de la 1° Oe1

comunicacion y tras retorno de la tension
del Bus
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Objeto de bloqueo 1/ 2

Utilizar objeto de bloqueo 1

Utilizar objeto de bloqueo 2

No e Si
No e Si

Si se ha seleccionado “Utilizar objeto de bloqueo 1/ 2: Si”:

Para ajustes, véase “Objeto de alarma®.

Bloqueo por viento

Utilizar blogueo por viento

No e Si

Si se ha seleccionado “Utilizar bloqueo por viento: Si”:

Nota: con bloqueo, el toldo se recoge
Tipo del objeto de entrada

1 Bit e 16 Bit

Si se ha seleccionado “Tipo del objeto de entrada 1 Bit”:

tilizar bloguen por wiento
Con bloguen, el toldo ge recoge

Tipo del objeto de entrada

Tiempo de ezpera en posicion segura
traz blogueo por wiento en min

Comportamienta traz tiempo de ezpera:

Con manejo matual
antes v trag alarma por wiento

Con funcionamiento autamatica fras bloguen

Tiempo de espera en posicion segura tras
bloqueo por viento en min

Comportamiento tras tiempo de espera:
Con manejo manual antes y tras alarma
por viento

Con funcionamiento automatico tras
bloqueo
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1 Bit
5
SR reaccion

Sigue automatico

0...255

Sin reaccion ® Mover a ultima posicion

Sigue automatico
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Si se ha seleccionado “Tipo del objeto de entrada 16 Bit":

Utilizar blogueo por viento 5i
Con bloguea, &l tolda e recoge

Tipo del objeta de entrada 16 Bit

Recoger a partir de una 5
velocidad del vienta en mys de

Tiempo de espera en posician segura 5
tras bloqueo por viento en min

Comportamiento traz tiempo de espera:

Con manejo manual

antes y traz alarma por viento 2in reaccidn
Con funcionamiento automatico traz blogueo Sigue automatico
E rrviar eztado actual de bloguea Mo
Recoger a partir de una velocidad del 2..30

viento en m/s de

Tiempo de espera en posicion seguratras 0 ... 255
bloqueo por viento en min

Comportamiento tras tiempo de espera:
Con manejo manual antes y tras alarma Sin reaccion ® Mover a ultima posicion
por viento

Con funcionamiento automatico tras Sigue automatico
bloqueo
Enviar estado actual de bloqueo No e Si

Prioridad del bloqueo por lluvia o manejo manual

Tiene prioridad La lluvia sobre el manual ®
El manual sobre la lluvia

Tiene priaridad La lluvia sobre el marnual
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Bloqueo por lluvia

Utilizar bloqueo por lluvia

No e Si

Si se ha seleccionado “Utilizar bloqueo por lluvia: Si”:

Nota: con bloqueo, el toldo se recoge
tilizar bloguea par luvia

Con bloguen, el toldo ze recoge

Tiempo de espera en pogicidn sequra
traz bloguea por luvia en min

Cormpartamiento tras tiempo de espera;

Con manejo manual antes
y traz bloquen

Con funcionamiento automatico traz blogueo

Tiempo de espera en posicion segura tras
bloqueo por lluvia en min

Comportamiento tras tiempo de espera:
Con manejo manual
antes y tras el bloqueo

Con funcionamiento automatico tras
bloqueo

Cambio de manual a automatico

Manual cambia a automatico tras

Manual cambia a automatica tras

Tiempo de espera en min

Tiempo de espera en min
(s6lo si se ha seleccionado “ ... transcurso
de un tiempo de espera”)

Cambio a automatico con valor de objeto
(solo si se ha seleccionado “ ... recepcién
de un objeto”)
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Sin reaccion W

Sigue automatico

Sin reaccion e Mover a ultima posicion

Sigue automatico

Transcurso de un tiempo de espera ®
Recepcién de un objeto ¢

Recepcién de un objeto o transcurso de
un tiempo de espera

Tranzcurso de un tiempo de espera W
20 =
1...2565
01001



Otros ajustes

Utilizar el objeto de bloqueo automatico

No e Si

Si se ha seleccionado , Utilizar el objeto de bloqueo automatico: Si”:

tilizar el objeto de bloquen automatico

dtomatico bloqueado con

Yalor del objeto de bloguen tras
retormo de la kengidn

Automatico bloqueado con

Valor del objeto de bloqueo tras retorno
de la tensidn

Tipa de funcionamienta traz retormo de la tensidn

E rwiar objeto de estado

Retardo en el envio de la salida de estada
Automatico o Manual en 0,1 =

Tipa de automatico

Tipo de funcionamiento tras retorno de la
tension

Enviar objeto de estado

Retardo en el envio de la salida de estado
Automaéatico o Manual en 0,1 s

Tipo de automatico

Si v

1 w

1 ¥
Oe1
Oe1

Autamatico w

1 con Automatico | 0 con Manual W

o

l:l W

Automatico externo w

Automatico ® Manual
1 con Automatico | 0 con Manual ¢
0 con Automatico | 1 con Manual

0...50

Automatico externo ® Automatico interno
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Automatico Toldos

Si en “Control de toldos” se ha seleccionado “Tipo de automatico: Automatico interno".

1.1.1 KNX S-BAT-UP

Ajustes Generales Automatico Toldos

tdator del tolda
Contral de toldos

R Utilizar Blogueo por temperatura esterior Ma ~
Accionamienta inkerno 1
Accionamiento interno 2

|tilizar Control crepuszcular / horario Mo w

|tilizar Activacidn de la temperatura interior MHa w

Itilizar &l control de fachadas automatico Mo ~

Aceptar H Cancelar ][F'or defecto

Bloqueo por temperatura exterior

Utilizar Bloqueo por temperatura exterior ' No e Si

Si se ha seleccionado “Utilizar bloqueo por temperatura exterior: Si”:
Tipo del objeto de entrada de temperatura @ 1 Bit ® 16 Bit

Si se ha seleccionado “Tipo de objeto de entrada de temperatura 1 Bit"”:
Permite el control de fachadas cuando el Bit es 0 y lo bloquea cuando el Bit es 1.

Utilizar Blogueao por temperatura exterior Si w

Tipo del objeto de entrada de temperatura 1 Bit w

Permite control de fachadaz con Bit =0
Bloquea control de fachadas con Bit =1
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Si se ha seleccionado “Tipo de objeto de entrada de temperatura 16 Bit”:
Permite el control de fachadas cuando el valor es menor o igual al del umbral y lo
bloquea cuando es mayor al umbral mas la histéresis.

tilizar Blogueo por temperatura exterior Si W
Tipo del objeto de entrada de temperatura 16 Eit L
Umbral en 0.1°C a0 =
Histéresis en 0.1°C 20 =

FPermite contral fFachadaz =i <= 1
Bloquea contral fachadas =itk » U+ Hist.

Erwiar estado actual de blogueo Mo w
Umbral en 0,1°C -300 ... 800

Histéresis en 0,1°C 1...100
Enviar estado actual de bloqueo No e Si

Control crepuscular / horario

Utilizar Control crepuscular / horario No e sélo control crepuscular ® sélo control
horario ® ambos (unién légica OR)

Si se utiliza el control crepuscular, el horario o ambos:

Tipo del objeto crepuscular 1 Bit ® 16 Bit

Si se ha seleccionado “Tipo del objeto de entrada crepuscular 16 Bit”:

Tipo del objeta de entrada crepuscular 15 Bit w
Umbral crepuscular en lus 10 :
Retardo en la conmutacion: 1 minuta

Ermviar estado crepuscular actual Mo W

Control horario zdlo
mediante objeto de comunizacion

Umbral crepuscular en lux 1...1000
Retardo en la conmutacion 1 minuto
Enviar estado crepuscular actual No e Si

El control horario se lleva a cabo mediante un objeto de comunicacion.
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Activacion de la temperatura interior

Utilizar Activacion de la temperatura No e Si
interior

Si se ha seleccionado “Utilizar activacion de la temperatura interior: Si”:

Tipo del objeto de entrada 1 Bit® 16 Bit ® Temperatura deseada /
actual 16 Bit

Si se ha seleccionado “Tipo del objeto de entrada 1 Bit”:
Permite el control de fachadas cuando el Bit es 1 y lo bloquea cuando el Bit es 0.

Utilizar Activacidn de la temperatura interior S »

Tipo del objeto de entrada 1 Bit W

Fermite contral de fachadas con Bit =10
Bloguea control de fachadaz con Bit = 1

Si se ha seleccionado “Tipo del objeto de entrada 16 Bit":
Permite el control de fachadas cuando el valor es mayor o igual al del umbral y lo
bloguea cuando es menor al umbral menos la histéresis.

Tipo del objeto de entrada 16 Bit W
rmbral en 0.1°C 200 :
Hiztérezis en 0,1°C 20 :

Fermite control fachadas =% >= U
Bloquea control fachadas sk < L - Hist.

E nwiar eztado actual de bloguen Mo w
Umbral en 0,1°C -300 ... 800

Histéresis en 0,1°C 1...100
Enviar estado actual de bloqueo No e Si
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Si se ha seleccionado “Tipo del objeto de entrada Temperatura deseada / actual 16 Bit":
Permite el control de fachadas cuando el valor es mayor o igual al del valor deseado
mas la diferencia entre el actual y deseado y lo bloquea cuando es menor al valor

deseado mas la diferencia entre el actual y deseado menos la histéresis.
El valor deseado se define mediante objeto de comunicacion.

Tipa del objeta de entrada Temperatura dezeada # actual 16 Bit w
Diferencia entre actual p deseado en 0.1°C 20 =
Histéresis en 0.1°C 20 =
Permite control fFachadaz cuando
Whi ==&l deseada + Dif_actual_deseado
Bloguea contral fachadas caon
W . < Wal deseado + Dif._actual deseado - Hist
Erwviar eztado actual de bloquen Mo "
Diferencia entre actual y deseado en 0,1°C 1 ... 100
Histéresis en 0,1°C 1...100
Enviar estado actual de bloqueo No e Si
Control de fachadas automatico
Utilizar el control de fachadas automatico | No e Si
Si se ha seleccionado “Utilizar Control de fachadas automatico: Si”:
Luminosidad:
Luminozidad
Tipa de la entrada del contral de fachadas 11 Bit W
Fetardo al subir en min 12 =
Retardo al bajar en rin 1 =

Tipo de la entrada del control de fachadas
Retardo al subir en min

Retardo al bajar en min

1x1Bite1x16Bite2x 16 Bit® 3 x 16 Bit
0...255
0...30
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Si se ha seleccionado “Tipo de la entrada del control de fachadas: 1 x 16 Bit/ 2 x 16 Bit/
3 x 16 Bit":

Definicion de umbral para control de Parametros ® Objeto de comunicacion
fachadas por

Si se ha seleccionado “Definicién de umbral para control de fachadas por parametros”:

Lurninosidad

Tipo de la entrada del control de fachadaz 1x 16 Bit L
Definicidn de umbral para control de fachadas por Farametroz W
IIrnbral para Control de fachadaz en kius 30 :
Retardo al zubir en min 12 =
Retardo al bajar en min 1 :
Erwviar estado actual del control de fachadas Mo b4

Umbral para Control de fachadas en klux 0...100

Retardo al subir en min 0...255
Retardo al bajar en min 0...30
Enviar estado actual del control de No e Si
fachadas
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Si se ha seleccionado “Definicion de umbral para control de fachadas por objetos de
comunicacion”:

Luminozidad
Tipo de la entrada del control de fachadas 1 x 16 Bit ¥
Definicidn de umbral para control de fachadas por Objeta de comunicacian W

El walar comunicada par dltima vez

debe conzervarse i i
Umbral inicial en s o 0 -~
walido hasta la 12 comunicacian 2
Tipa de modificacion del umbral Walor absoluta con un Obj. de Com. de 16-Bit | »
Retardo al subir en min 12 =
Retardo al bajar en rin 1 =
Erwviar estado actual del control de fachadas Mo v

El valor comunicado por ultima vez debe No e tras retorno de la tension e tras
conservarse retorno de la tension y programacion

Umbral inicial en klux valido hasta la 1° 0...100
comunicacion

Tipo de modificacién del umbral Valor absoluto con un Obj. Com. 16 Bit e
Aumento / Disminucion con un Obj. Com.
e Aumento / Disminucién con dos Obj.

Com.
Paso de regulacién en flux (s6lo con 1...5
“Aumento / Disminucién con Obj. Com.”)
Retardo al subir en min 0...255
Retardo al bajar en min 0...30
Enviar estado actual del control de No e Si

fachadas

Posicion del sol:

Analizar posicion del sol No e Si
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Si se ha seleccionado “Analizar posicion del sol: Si”:

La posicion del sol se define mediante

Si se ha seleccionado “La posicion del sol se define mediante valores discretos”:

Fozician del sol

& nalizar pozsicion del zal

La pozicidn del zol e define mediante
Acimut desde

Acirnut hazta

Elevacion desde

Elevacian hasta

Acimut desde
Acimut hasta
Elevacion desde

Elevacion hasta

Valores discretos de acimut y elevaciéon e
Punto cardinal (con referencia a acimut /

elevacion)

ai

Walores dizcretos de acimut y elevacion

.. 360
.. 360
.. 90
.. 90

o O O o

Si se ha seleccionado “La posicion del sol se define mediante punto cardinal”:

Fazicion del zal

dnalizar posicidn del zol
La pozicion del zol ze define mediante

Fozician cardinal

Posicion cardinal
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Furtoz cardinales [referentes a acimut/elevac | v

Sur [Aeimut 907 . 2707

Este (Acimut: 0° ... 180°) e
Sudeste (Acimut: 45° ... 225°) e
Sur (Acimut: 90° ... 270°) e
Sudoeste (Acimut: 135° ... 315°) e
Oeste (Acimut: 180° ... 360°) ¢
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Posicion:

Pozician
Pozician del taldo en % 75 :
tilizar objeto df: aprendizaje Mo =

para nuexva poszician de control de fachadas

Posicion del toldo en % 0...100

Utilizar objeto de aprendizaje para una No e Si
nueva posicion de control de fachadas

Si se ha seleccionado “Utilizar objeto de aprendizaje para una nueva posicién de control
de fachadas: Si”, puede aprender una posicion de control de fachadas. Para ello lo
primero que hay que hacer es situar la persiana en la posicion deseada de forma
manual y memorizarla mediante el objeto de comunicacion n° 41 “Obj. aprend. posic.
Control fachada”. La posicion aprendida se reproduce automaticamente con sol.
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Control de ventanas

En los “Ajustes Generales” se ha seleccionado “El actuador controla ventana”

Motor de una ventana

Aqui se introducen las caracteristicas especificas del motor de ventana conectado.

1.1.1 KNX S-BAT-UP
Ajustes Generales Motor de la ventana
tator de la ventana
Control de ventanas : Y
il s Intercambiar Cerrar / Abrir Mo W
Accionamienta inkerno 2
Tiempo Apertura en s 1] S
Tiempn Ciene eh s 5 =
Intervalo pauza para cambio direccion en 0,1 2 1a :
Realizar movimiento de referencia & [x] w
Erwiar pozicion del motar tras cada cambio MHa [t
Aceptar l [ Cancelar ] [ Por defecto
Intercambiar Cerrar / Abrir No e Si
Tiempo Apertura en s 0...320
Tiempo Cierre en s 0...320
Intervalo pausa para cambio direccionen 0 ... 100
01s
Realizar movimiento de referencia No e Si
Enviar posiciéon del motor tras cada No ¢ Si
cambio

Si se ha seleccionado “Realizar movimiento de referencia: Si”:

Con mas de 1...255
movimientos antes de un posicionamiento

autom.

Direcciéon del movimiento de referencia en posicion segura
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Si se ha seleccionado “Enviar posicion del motor tras cada cambio: Si”:
Retardo en el envio de la posiciébnen 0,1s 0... 50

Control de ventanas

1.1.1 KNX S-BAT-UP
Aijustes Generales Control de ventanas
Mator de la ventana
A
Control de ventanas e : .
AR AR RiErE Itilizar lirnite de Area de movimisnto Mo w
Accionamiento interno 2 : : - y
Corportamiento con caida de la tensidn de Bus Sin reaccion A4
|tilizar N =
supervizion de loz objgtos de alarma v bloquen e
Laz prioridades de laz siguientes funciones
comesponden a este orden;
Loz objgtos de alarma y
bloquen ze bloquean con 1
Utilizar objeto de alarma Mo A4
|tilizar objeto de bloguen 1 M W
|tilizar blogquen por wiento Mo | [
[ Aceptar l [ Cancelar ] [ Par defecta

Utilizar limite de ambito de movimiento No e Si

Comportamiento con caida de la tensiéon Sin reaccion e Parar e Cerrar ® Abrir
de Bus

Supervision de los objetos de alarma 'y No ¢ Si
bloqueo

Limite de ambito de movimiento

El limite de ambito de movimiento se utiliza para evitar que dos elementos colisionen
(Ej.: un toldo y una ventana motorizada)

Se otorga prioridad a uno de los dos motores, el cual se configura como master,
gquedando el otro como esclavo. Mediante sensores de Posicion cero ambos actuadores
estan informados tanto de su propio estado actual, como del del otro. El estado sera
“En posicién segura”, o “No en posicion segura”. La posicidon segura se considera
alcanzada cuando el motor se encuentra en un area en la que no hay colision posible
(Ej.: en el caso de un toldo, podria ser una elevacion del 30%). Para dar a conocer la
posicion segura de un motor se puede conectar a la entrada 4 (IN4) del actuador KNX S-
B4T-UP un sensor de Posicién cero (Ej.: contacto de fin de carrera o célula fotoeléctrica)
o enviar el aviso de su sensor Posicién cero al actuador a través del Bus (véase los
graficos del capitulo “Posibilidades de conexién para sensores de Posicion cero”)
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Antes de que el motor del actuador-master se ponga en marcha, el actuador-esclavo
recibe la orden de mover su motor hasta la posiciéon segura. Asi, el motor-esclavo
permanece en posicion segura 6 vuelve a su posicion si no se encontraba en un area
segura.

Mediante el objeto de comunicacion “Estado Posicién cero Esclavo” se informa al
actuador-master de si el motor conectado al actuador-esclavo ya se encuentra en
posicion segura (entonces, el master se pone inmediatamente en movimiento) o no (en
cuyo caso, espera). Hasta que el actuador-master no recibe el aviso de que el motor-
esclavo se encuentra en una posicion segura no deja que su motor se salga de su
propia posicidn segura.

Podemos ver un ejemplo en el capitulo “Control de la persiana de lamas: Limite de
ambito de movimiento”.

El master y el esclavo intercambian regularmente su posicion
(“segura” 6 “no segura”). La frecuencia con la que se solicita
dicha informacion puede definirse en el ajuste Periodo de
supervision. El tiempo aqui seleccionado deberia ser menor al
tiempo que requiere el motor para moverse entre el limite del
area segura (la ultima posicion segura reportada) hasta otra
posicion en el que exista peligro de colision.

Si no se recibe el objeto de estado master/esclavo o el de Posicién cero, el motor va a la
posicion segura, lo mismo que ocurre con caida de tension del Bus o aviso de fallo en el
sensor de Posicion cero (para la configuraciéon como master y como esclavo)

Si se ha seleccionado “Utilizar limite de ambito de movimiento: Si”:

El actuador es Master ¢ Esclavo

Si se ha seleccionado “El actuador es Master”:
(Sensor de Posicion cero en el Bus)

El actuador es M azter w
Erwio ciclico para comando Master en = 10 =
Feriodo de supervizion para objeto de Pozsician 10 ~
CE 2
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(Sensor de Posicion cero en la entrada 4 del actuador)

El actuador es b Azter

Envin ciclico para estadao
u comando M azter en z

10

Feriodo de supervizion para

estado de Esclavo en 10

Envio ciclico para (estado y) comando 1...255
Master en s

Periodo de supervision para (objeto de 1...255
Posicién cero y) estado de Esclavo en s

Si se ha seleccionado “El actuador es Esclavo”:
(Sensor de Posicion cero en el Bus)

El actuador es Ezclavo
Fericdo de supervizidn para objeto de Pozicidn 10

CEMD

Fozician para Ezclava en % cuando 0

la entrada "M azter arden Paosicidn cera' = 1

(Sensor de Posicion cero en la entrada 4 del actuador)

El actuador es Ezclavo

Repeticion de envio para estado de Esclavo en z 10

Feriodo de supervizion para
estado de kMazter en s

10

Fogician para Esclavo en & cuando
la entrada "M azter arden Posicion cema'' = 1

Repeticidén de envio para estado de 1...255
Esclavo en s

Periodo de supervision para (objeto de 1...2565
Posicion cero y) estado de Master en s

Posicion para Esclavo en % cuando la 0...100
entrada “Master orden Posicion 0 =1"

4 ¥

4 ¥

4|k

4|

4 ¥ 4
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Supervision de los objetos de alarma y bloqueo

Si se ha seleccionado “Supervisién de los objetos de alarma y bloqueo: Si”:

Periodo de supervision para objetos de bs ... 2h
alarma / bloqueo

Comportamiento cuando no recibe un Parar e Cerrar ® Abrir
objeto de alarma / bloqueo

iLas prioridades de las siguientes funciones corresponden al orden en el
programa! Nota: los objetos de alarma y bloqueo se bloquean con 1

Objeto de alarma

Utilizar objeto de alarma No e Si

Si se ha seleccionado “Utilizar objeto de alarma: Si”:

[tilizar objeto de alarma S w

Cuando el walar del objeta de alarma =1 Cefrar W

Cuando el walar del objeta de alarma =0

Con manejo manual antes y tras la alarma

Sin reaccion L
Con funcionamiento autormatico traz alama Sigue automatico
Walor del objeto antez de la 12 comunicacion 1 -
u braz retorno de tenzidn de Bus
Cuando el valor del objeto de alarma =1 Sin reaccion e Parar ¢ Cerrar ® Abrir
Cuando el valor del objeto de alarma =0
Con manejo manual antes y tras la Sin reaccion ¢ Mover a ultima posicion
alarma
Con funcionamiento automatico tras Sigue automatico
alarma
Valor del objeto antes de la 1° Oe1
comunicacioén y tras retorno de la tension
del Bus
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Objeto de bloqueo 1/ 2

Utilizar objeto de bloqueo 1

Utilizar objeto de bloqueo 2

No e Si
No e Si

Si se ha seleccionado “Utilizar objeto de bloqueo 1/ 2: Si”:

Para ajustes, véase “Objeto de alarma®.

Bloqueo por viento

Utilizar blogueo por viento

No e Si

Si se ha seleccionado “Utilizar bloqueo por viento: Si”:

Nota: con Bloqueo se cierra la ventana.
Tipo del objeto de entrada

1 Bit® 16 Bit

Si se ha seleccionado “Tipo del objeto de entrada 1 Bit”:

Itilizar bloquen por wiento
Con Bloqueo ze ciema ventana

Tipo del objeta de entrada

Tiempo de ezpera en posicion segura
tras blogueo por viento en min

Compartamiento tras hempo de espera:

Con manejo marual
antes y traz alarma por viento

Con funciohamienta autamatico tras blogueo

Tiempo de espera en posicion segura tras
blogqueo por viento en min

Comportamiento tras tiempo de espera:
Con manejo manual
antes y tras alarma por viento

Con funcionamiento automatico tras
bloqueo

Si

1 Bit

SR reaccion

Sigue automatico

0...255

Sin reaccion ¢ Mover a ultima posicion

Sigue automatico

4
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Si se ha seleccionado “Tipo del objeto de entrada 16 Bit":

tilizar blogueo por viento
Con Bloqueo ze ciema ventana

Tipo del objeta de entrada

Cerrar a partir de una
velocidad del vienta en mfs de

Tiempo de ezpera en posicion zegura
traz bloqueo por wiento en min

Compartamiento tras liempa de espera:

Con mateja matal
antes v traz alarma por wiento

Con funcionamiento autamatico trags bloguen

Enwiar eztado actual de blogueo

Cerrar a partir de una velocidad del viento
en m/s de

Tiempo de espera en posicion segura tras
blogueo por viento en min

Comportamiento tras tiempo de espera:
Con manejo manual antes y tras alarma
por viento

Con funcionamiento automatico tras
bloqueo

Enviar estado actual de bloqueo

ai

16 Bit

SR reaccion

Sigue automatico

Mo

0...255

Sin reaccion e Mover a ultima posicion

Sigue automatico

No e Si

Prioridad del bloqueo por lluvia o manejo manual

Tiene prioridad

Tiene prioridad
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Bloqueo por lluvia

Utilizar bloqueo por lluvia

No e Si

Si se ha seleccionado “Utilizar bloqueo por lluvia: Si”:

Nota: con Bloqueo se cierra la ventana.
Itilizar bloquea par iz

Con Blogueo se ciera wentana

Tiempo de espera en pogician segura
traz bloguea por luvia en min

Compartamignta traz tiempa de espera:

Con manejo manual antes
y traz bloguen

Con funziohamienta automatica traz bloguea

Tiempo de espera en posicion segura tras
bloqueo por lluvia en min

Comportamiento tras tiempo de espera:
Con manejo manual
antes y tras el bloqueo

Con funcionamiento automatico tras
bloqueo

Cambio de manual a automatico

Manual cambia a automatico tras

Manual cambia a automatica tras

Tiempo de espera en min

Tiempo de espera en min
(s6lo si se ha seleccionado “ ... transcurso
de un tiempo de espera”)

Cambio a automatico con valor de objeto
(solo si se ha seleccionado “ ... recepcién
de un objeto”)

Si "2

o
5 w
SR reaccion W

Sigue autormatico

Sin reaccion e Mover a ultima posicion

Sigue automatico

Transcurso de un tiempo de espera ®
Recepcién de un objeto ¢

Recepcién de un objeto o transcurso de
un tiempo de espera

Tranzcurso de un tiempo de espera W
20 =
1...2565
01001
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Otros ajustes

Utilizar el objeto de bloqueo automatico

No e Si

Si se ha seleccionado , Utilizar el objeto de bloqueo automatico: Si”:

tilizar el objeto de bloquen automatico

dtomatico bloqueado con

Yalor del objeto de bloguen tras
retormo de la kengidn

Automatica bloqueado con

Valor del objeto de bloqueo tras retorno
de la tensidn

Tipa de funcionamienta traz retormo de la tensidn

E rwiar objeto de estado

Retardo en el envio de la salida de estada
Automatico o Manual en 0,1 =

Tipa de automatico

Tipo de funcionamiento tras retorno de la
tension

Enviar objeto de estado
Retardo en el envio de la salida de estado

Automaéatico o Manual en 0,1 s

Tipo de automatico
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1 ¥
Oe1
Oe1

Autamatico w

1 con Automatico | 0 con Manual W

o

l:l W

Automatico externo w

Automatico ® Manual
1 con Automatico | 0 con Manual ¢
0 con Automatico | 1 con Manual

0...50

Automatico externo ® Automatico interno



Automatico ventana

Si en “Control de ventanas” se ha seleccionado “Tipo de automatico: Automatico

interno".
1.1.1 KNX 5-B4T-UP
tijustes Generales Automatico ventana
tator de la ventana
Control de ventanaz . e
R T Utilizar el bloqueo por entrada de aire frio Ma
Accionamienta inkerno 1
Accionamiento interno 2
Itilizar ventilacion forzoza Mo
|tilizar bloquen por entrada de aire caliente MHa
Abrir ventana rnCa
Aceptar l [ Cancelar ] [ Par defecta

Bloqueo por entrada de aire frio

Utilizar bloqueo por entrada de aire frio No ¢ Si

Si se ha seleccionado “Utilizar bloqueo por entrada de aire frio: Si”:
Tipo del objeto de entrada de temperatura @ 1 Bit ® 16 Bit

Si se ha seleccionado “Tipo de entrada de temperatura 1 Bit”:
Permite la ventilacion cuando el Bit es 0 y la bloquea cuando el Bit es 1.

Utilizar el blaguea por entrada de aire frio Si

Tipo del objeto de entrada de temperatura 1 Bit

Permite ventilacion cuando Bit = 0
Bloquea ventilacidn cuando Bit =1
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Si se ha seleccionado “Tipo de entrada de temperatura 16 Bit":
Permite la ventilacion cuando el valor es mayor al del umbral mas la histéresis y lo
bloguea cuando es menor o igual al umbral.

tilizar el bloguea par entrada de aire fric Si W
Tipo del objeto de entrada de temperatura 16 Eit L
Umbral en 0.1°C a0 =
Histéresis en 0.1°C 20 =

FPermite wentilacion con .M. > U + Hist,
Bloquea wentilacian con ™ k. <=Ll

Erwviar estado actual de blogueo Mo w
Umbral en 0,1°C -300 ... 800

Histéresis en 0,1°C 1...100

Enviar estado actual de bloqueo No e Si

Ventilacion forzosa

Utilizar ventilacion forzosa No e Si

Si se ha seleccionado , Utilizar ventilacion forzosa: Si”:

tilizar wentilacion forzosa Si W

Yentilacion forzoza zolo
mediante objeto de comunicacian

Wentila cuando el objeto de comunicacidn
Wentilacian forzoza = 1

La ventilacion forzosa se realiza mediante un objeto de comunicacion (se ventila cuando
el objeto de comunicaciéon Ventilacion forzosa = 1)

Bloqueo por entrada de aire caliente

Utilizar bloqueo por entrada de aire No e Si
caliente

Si se ha seleccionado “Utilizar bloqueo por entrada de aire caliente: Si”:

Tipo del objeto de entrada 1 Bit® 16 Bit ® Temperatura deseada /
actual 16 Bit
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Si se ha seleccionado “Tipo del objeto de entrada 1 Bit”:
Permite la ventilacion cuando el Bit es 0 y la bloquea cuando el Bit es 1.

Itilizar bloquen par entrada de aire caliente Si w

Tipo del objeta de entrada de temperatura 1 Bit W

Fermite wentilacian cuando Bit =10
Bloguea wentilacian cuando Bit =1

Si se ha seleccionado “Tipo del objeto de entrada 16 Bit":

Permite la ventilaciéon cuando el valor exterior es menor al valor interior mas la
diferencia menos la histéresis y lo bloquea cuando el valor exterior es mayor o igual al
valor interior mas la diferencia.

tilizar bloguea par entrada de aire caliente Si W
Tipo del objeta de entrada de temperatura 156 Bit w
Diferencia de temperatura entre la 50 ~
temperatura interiar o la exterior en 0,1°C b
Histéresis en 0.1 °C 20 =
Permite ventilacian con

Wal medio exterior < Val. medio int. + Duf. - Hist.

Bloguea Yentilacion cuando

Wal medio exterior »="al. actual + Dif.

E reviar estado actual de blogueo Mo W

Diferencia de temperatura entre la -300 ... 800
temperatura interior y la exterior en 0,1°C

Histéresis en 0,1°C 1...100
Enviar estado actual de bloqueo No e Si
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Si se ha seleccionado “Tipo del objeto de entrada Temperatura deseada / actual 16 Bit":
Permite la ventilacion cuando el valor exterior es menor al valor desead mas la
diferencia menos la histéresis y lo bloquea cuando el valor exterior es mayor o igual al
valor deseado mas la diferencia.

El valor deseado se define mediante objeto de comunicacion.

tilizar blogueo por entrada de aire caliente Si »
Tipo del objeto de entrada de temperatura Temperatura deseada # actual 16 Bit W
Cerrar cuanda la temperatura exterior 50 ==
supere el valor dezeado en [en 0.1°C) hd
Hiztéresis en 0,1 °C 20 =
Perrnite wentilacidn cuando

Wal. medio exterior < Val. deseada + Dif. - Hist.

Bloquea Yentilacidn cuando

Wal medio exterior >="al dezeado + Dif.

Enwviar estado actual de bloguen Mo L

Cerrar cuando la temperatura exterior 0...255
supere el valor deseado en (en 0,1°C)

Histéresis en 0,1°C 1...100
Enviar estado actual de bloqueo No e Si

Apertura de la ventana segun la temperatura y la humedad del aire de una
estancia

Abrir ventana nunca e
Con temperatura demasiado alta ®
Con humedad del aire demasiado alta ®
Con temperatura o humedad del aire
demasiado altas

Temperatura interior

Si se ha seleccionado “Abrir ventana con temperatura demasiado alta” o “...con
temperatura o humedad del aire demasiado altas”:
Tipo del objeto de entrada 1 Bit® 16 Bit ® 16 Bit Temp. actual /

deseada

Si se ha seleccionado “Tipo del objeto de entrada: 1 Bit”, uUnicamente puede
configurarse la apertura de la ventana (posicion en %).
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Si se ha seleccionado “Tipo del objeto de entrada 16 Bit":

Establecer valor umbral de temperatura Parametros ® Objeto de comunicacion
interior mediante

Si se ha seleccionado “Establecer valor umbral de temperatura interior mediante
parametros”:

Tipo del objeto de entrada 16 Eit L
E ztablecer walor umbral de temperatura interior S -
o e arametros

rnbral de temperatura interiar en 0,1°C 300 :
Higtéreziz en 0,1 *C 20 =
Erwiar estado actual de termperatura Mo %

Umbral de temperatura interior en 0,1 °C 100 ... 500
Histéresis en 0,1 °C 0...100

Enviar estado actual de temperatura No ¢ Si

Si se ha seleccionado “Establecer valor umbral de temperatura interior mediante
objetos de comunicacién”:

Tipo del objeta de entrada 16 Bit "
E ztablecer walor urbral de termperatura inkenor . —T

B Objeto de comunicacidn W
El walar comunicada par dltima vez -
debe conservarze no

Umbral inicial en 0,1°C 00 -~
walido hasta la 12 comunicacion hd
Tipo de modificacion del umbral Yalor abgoluto con un Obj. de Com. de 16-Bit |+
Histéresiz en 0.1 *C 20 =
Ermiar estado actual de termperatura Mo W

El valor comunicado por ultima vez debe No e tras retorno de la tensién ¢ tras
conservarse retorno de la tension y programacién

Umbral inicial en 0,1°C valido hasta la 1° 100 ... 500
comunicacion
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Tipo de modificacién del umbral Valor absoluto con un Obj. de Com. de 16
Bit ¢ Aumento / Disminucién con un Obj.

de Com. ® Aumento / Disminucion con dos
Obj. de Com.

Paso de regulacion (solo con “Aumento/ | 0,1°C...5°C
Disminucion con Obj. Com.”)

Histéresis en 0,1 °C 0...100

Enviar estado actual de temperatura No e Si

Si se ha seleccionado “Tipo del objeto de entrada Temperatura deseada / actual 16 Bit”:
El valor deseado se define mediante objeto de comunicacion.

Tipo del objeto de entrada Temperatura deseada # actual 16 Bit L
dbrir cuando el walor actual a0 ~
supere el valor deseado en [en 0.1°C) b
Histéresiz en 0.1 °C 20 =
Ermiar estado actual de termperatura Mo w

Abrir cuando el valor actual supere el 0...2565

valor deseado en (en 0,1°C)

Histéresis en 0,1 °C 0...100

Enviar estado actual de temperatura No e Si

Humedad del aire en estancias:

Si se ha seleccionado “Abrir ventana con humedad del aire demasiado alta” o “...con
temperatura o humedad del aire demasiado alta”:

Tipo del objeto de entrada 1 Bit ® 16 Bit

Si se ha seleccionado “Tipo del objeto de entrada: 1 Bit”, uUnicamente puede
configurarse la apertura de la ventana (posicion en %).

Si se ha seleccionado “Tipo del objeto de entrada 16 Bit":

Tipo del objeto de entrada 16 Bit L
Urnbral de humedad interior en % B0 =
Histéresis en 2 5 =
Erwiar estado actual de humedad Mo v

78



Umbral de humedad interior en % 0...100
Histéresis en % 0...100

Enviar estado actual de humedad No e Si

Apertura de la ventana
Nota: en el control de la temperatura interior o la humedad con un objeto de entrada de
1 Bit, s6lo puede configurarse la apertura de la ventana de forma absoluta en %.

Apertura de la ventana Absoluta en % ® Por pasos

Si se ha seleccionado “Apertura de la ventana absoluta en %":

dpertura de la ventana Ahzoluta en & w
Apertura de la ventana en 100 =
Apertura de la ventana en % 1...100

(sélo con “Apertura de la ventana
absoluta en %")

Si se ha seleccionado “Apertura de la ventana por pasos”:

dpertura de la ventana For pasos w

Par pazos de [en %) 25

4 ||

Cada [en minutasz) 3

4 ||

Por pasos de (en %) 1...100
(solo con “Apertura de la ventana por
pasos”)

Cada (en minutos) 1...60
(solo con “Apertura de la ventana por
pasos”)
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Accionamiento interno

En los “Ajustes Generales” se ha seleccionado “Entrada 1 / 2 / 3 / 4 como
Accionamiento interno".

Si se han utilizado Periodos de supervisiéon o Limites de ambito de movimiento, no sera
posible el manejo mediante pulsadores en caso de caida de la tension del Bus.

1.1.1 KNX S-BAT-UP

Ajuztes Generales Accionamiento interno 1

Accionamiento de la persiana
Control de persianas con lamasz
Accionarmienta inkerno 1
Accionamiento inkerno 2

Funcion de las teclas Subir ~

todo de contral E ztandar v

Comportamiento con pulzacian tecla:
corta = Parar/Paso | larga = Subir

Tiempo entre corto v largo en 0,1 10

[<]»

5i ze han utilizado Periodos de supervision o
Limitez ambito de movimiento,

nao sera posible &l manejo por pulsadores
eh cazo de caida de tensidn del Bus

Aceptar l[ Cancelar ] [ Par defecta ]

Funcién de las teclas Subir e Bajar (persiana con lamas)
Subir e Bajar ® Subir / Bajar (persiana sin
lamas)
Recoger ¢ Extender ® Recoger / Extender
(toldo)
Cerrar ¢ Abrir ® Abrir / Cerrar (ventana)

Modo de control Estandar e Estandar invertido e Modo
Confort e Conmutacién de seguridad

80



Modo de control Estandar

Con pulsacién corta el motor se mueve por pasos o se para. Con pulsacion larga el
motor hace todo el recorrido hasta el fin de carrera.

Si se ha seleccionado “Modo de control Estandar”:

tMaodo de contral E ztandar ¥

Comportamiento con pulsacian tecla:
corta = Parar/Paso | larga = Subir

Tiempa entre corto v largo en 0,1 5 10

4

Tiempo entre corto y largoen 0,1 s 1...50

Modo de control Estandar invertido
Con pulsacion corta el motor hace todo el recorrido hasta el fin de carrera. Con

pulsacion larga el motor se mueve por pasos o se para.

Si se ha seleccionado “Modo de control Estandar invertido”:

Mado de caontral E standar invertido W

Comportamiento con pulzacidn tecla:
corta = Subir [ larga = Parar/Paso

Tiempa entre corta v largo en 0.1 3 10

4

Repeticidn del movimiento par pazos

»: Cada bz W
coh pulzacidn larga :

Tiempo entre corto y largoen 0,1 s 1...50

Repeticion del movimiento por pasos con | Ningunae Cada0,1...2s
pulsacion larga

Modo Confort

En Modo confort conseguiremos diferentes reacciones del pulsador dependiendo de si
ejercemos una pulsacion corta, una pulsacion algo mas larga o una pulsacién larga.

Con pulsacién corta del pulsador (mas corta que el Tiempo 1 configurado) el motor
funciona por pasos. Si queremos que el motor avance un poco mas, ejerceremos una
pulsacion algo mas larga (mas larga que el Tiempo 1, pero mas corta que el Tiempo 1 +
2). El motor se para inmediatamente cuando soltamos el pulsador.

Si queremos que el motor vaya automaticamente al final de carrera, deberemos soltar
el pulsador una vez transcurrido el Tiempo 1 y 2. Con una pulsacién corta el motor se
para.
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Tiempo 1 Tiempo 2

| I ' >
0 1 1+2
Momento 0: Presion del pulsador, inicio del Tiempo 1
Soltar antes del transcurso del Paso (o parada en caso de que el motor estuviese en
Tiempo 1: movimiento)
Momento 1: Fin del Tiempo 1, Inicio del Tiempo 2, comando

Movimiento

Soltar tras transcurso del Tiempo Parada
1, pero antes del transcurso del
Tiempo 2:

Soltar tras el transcurso del Alcanza el final de carrera
Tiempo 1 + 2:

Si se ha seleccionado “Modo de control Confort”:

kMiodo de contral kMado Coarfart

Se pulza la tecla v

Soltado antes de tranzcurrido tiempao 1:
==: Parar/Pazo

M antenido masz gue tiempo 1;
== Subir

Soltado entre tiempo 1 p 1+
==3 Parar

Soltado una vez transcurnda bempo 1+
==y Mo parar mas

Tiempo 1 0.4=
Tiempo 2 2z
Tiempo 1 02..2s
Tiempo 2 0,2...3s
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Conmutacion de seguridad

El motor se pone en marcha en cuanto se presiona el pulsador y para cuando se suelta.

Si se ha seleccionado “Modo de control Conmutacién de Seguridad”:

tada de contral Conrnutacisn de zeguridad w

Fulzar tecla = arden Subir
Saltar tecla = orden Parar
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Entrada binaria (bus)

En los “Ajustes Generales” se ha seleccionado ,Entrada 1/ 2/ 3 / 4 como Entrada
binaria (bus)".

Funcién Bus Conmutar ¢ Alternar ® Persiana con lamas ®
Persiana sin lamas ® Toldo ® Ventana ®
Dimmer ¢ Valor 8 Bit ® Valor temperatura ®
Valor luminosidad ¢ Escenas

Conmutar

Si se ha seleccionado “Funcion Bus Conmutar”:

Funcian Busz ConrmLkar w
Comando con pulzacidn de la tecla Mo enviar ningln telegrama w
Comando al zoltar la tecla Mo enviar ningln telegrama w
Erveiar walar Con modificacian w
Comando con pulsacion de la tecla Enviar 0 ® Enviar 1 ® No enviar ningun
telegrama
Comando al soltar la tecla Enviar 0 e Enviar 1 ® No enviar ningun
telegrama
Enviar valor Con modificacion e

Con modificaciéna 1e

Con modificaciéna Qe

Con modificacion y ciclicamente ®
Con modificacion a 1y ciclicamente ®
Con modificacion a 0 y ciclicamente

Enviar valor cada bs...2h
(s6lo con "Enviar valor ... y ciclicamente")

Alternar

Si se ha seleccionado “Funcion Bus Alternar”:

Funcian Busz Alkernar W
Comando con pulzacidn de la tecla Alvernar w
Comando al zoltar la tecla Mo enviar ningdn telegrama w
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Comando con pulsacion de la tecla

Comando al soltar la tecla

Pulsador - persiana con lamas

Alternar ¢ No enviar ningun telegrama

Alternar ¢ No enviar ningun telegrama

Si se ha seleccionado “Funcion Bus Persiana con lamas”:

Funcidn Bus
Funcidn de las teclas

kodo de contral

Comportamiento con pulsacian tecla:
corka = Parar/FPazo | larga = Subir

Tiempo entre corto v largo en 0.1 2

Funcion de las teclas

Modo de control

Fersiana con lamas
Subir

E standar

1

Subir ¢ Bajar

Estandar ¢ Estandar invertido ® Modo
Confort e Conmutacion de seguridad

Configuracion del modo de control como en el Accionamiento interno.

Pulsador - persiana sin lamas

Si se ha seleccionado “Funcion Bus Persiana sin lamas”:

Furcidn Bus
Funcion de laz teclas

todo de contral

Comportamiento con pulzacian tecla:
corta = Parar | Larga = Subir

Tiempo entre corto v largo en 0.1 2

Funcion de las teclas

Modo de control

Ferziana zin lamas
Subir

E standar

10

Subir e Bajar ® Subir / Bajar

Estandar ¢ Estandar invertido ® Modo
Confort e Conmutacién de seguridad

Configuracion del modo de control como en el Accionamiento interno.

4

4
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Pulsador - Toldos

Si se ha seleccionado “Funcion Bus Toldos”:

Furncidn Bus
Funcidn de las teclas

todo de contral

Compartarmiento con pulzacion tecla:
corta = Parar | Larga = Recoger

Tiempo entre corta v largo en 0.1 2

Funcion de las teclas

Modo de control

Toldo W
Recoger w
Eztandar W
1 =

Recoger ¢ Extender ® Recoger / Extender

Estandar ¢ Estandar invertido ® Modo
Confort e Conmutacion de seguridad

Configuracion del modo de control como en el Accionamiento interno.

Pulsador - ventana

Si se ha seleccionado “Funcion Bus Ventana”:

Furncidn Bus
Funcidn de las teclas

Modo de contral

Comportamiento con pulsacian tecla:
corta = Parar | Larga = Cerrar

Tiempo entre corto v largo en 0.1 =

Funcion de las teclas

Modo de control

Wentana v
Cerrar W
Eztandar W

.Y
10 =

Cerrar ® Abrir ® Abrir / Cerrar

Estandar ¢ Estandar invertido ® Modo
Confort e Conmutacién de seguridad

Configuracion del modo de control como en el Accionamiento interno.
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Dimmer

Si se ha seleccionado “Funcion Bus Dimmer”:

Funcidn Bus

Funcidn de laz teclas

Tiempo entre conmutar v regular
en 0,1 zegundos

Hepeticion del comanda de regulacion

Funcion de las teclas

Tiempo entre conmutar y regular en 0,1
segundos

Repeticion del comando de regulacion

Repeticion del comando de regulacion con
pulsacion larga cada

(s6lo con “Repeticion del comando de
regulacion: Si”)

Regular a
(solo con “Repeticion del comando de
regulacion: Si”)

Valor 8 Bit

Dirnrner W
&z claro W
5 .
Mo o

Mas claro ® Mas oscuro ® Mas claro / Mas
oscuro

1...50
No e Si
0,1...2s

1,5% 3% *6%*12,5% ®20% ® 33% * 50%

Si se ha seleccionado “Funcion Bus Valor 8 Bit”:

Furncidn Bus

W alar

Valor

Valor de temperatura

Si se ha seleccionado “Funcién Bus Valor temperatura”:

Funcidn Bus

Temperatura en 0,1°C

Temperatura en 0,1°C

Ervviar walor 8 Bit W

L -
0...255

Walor de temperatura w

200 =
-300 ... 800
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Valor luminosidad

Si se ha seleccionado “Funcion Bus Valor luminosidad”:

Furncidn Bus

Lurinazidad en klus

Luminosidad en klux

Pulsador - Escenas

Walar luminosidad

20

0...100

Si se ha seleccionado “Funcion Bus Escenas”:

Funcion Bus

Fulzacion de |a tecla

M2 de ezcena

Pulsacion de la tecla

Tiempo entre reproducciéon y grabacion en
0,1s

N° de escena

88

Escenas

Sin grabacidn

Sin grabacion e Con grabacion
1...50

0..127

4
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Escenas

En los “Ajustes Generales” se ha seleccionado “Utilizar escenas: Si".

1.1.1 KNX S-BAT-UP
Ajustes Generales Ezcenas
Accionamiento de la persiana
Control de persianas con lamas o . []
Brh En la programacidn reemplaza Todos log pardmetrozs 8]
Accionamienta inkerno 1
Accionamiento interno 2
Entrada binaria [busz] 3
Itilizar Escena 1 Mo &l
|tilizar Ezzena 2 Mo vj
|tilizar Ezcena 3 Mo “
Itilizar Escena 4 Mo [l
|tilizar Ezzena B Mo |
Aceptar l [ Cancelar ] [ Par defecta ]
En la programacion reemplaza Todos los parametros ® Sélo los
pardmetros modificados
Utilizar escena1/2/3/4/5/6/7/8 No e Si

Si se ha seleccionado “Utilizar escena [N°]: Si”:
NuUmero de escena 0...127

Si el actuador controla una persiana con lamas:
Posicion de la persiana en % 0...100

Posicion de las lamas en % 0...100

Si el actuador controla una persiana sin lamas:
Posicion de la persiana en % 0...100

Si el actuador controla un toldo:
Posicion del toldo en % 0...100

Si el actuador controla una ventana:

Posicion de ventana en % 0...100
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Sensor de temperatura

En los “Ajustes Generales” se ha seleccionado “Utilizar sensor de temperatura: Si".

1.1.1 KNX S-BAT-UP
tijustes Generales Sensor de temperatura
Accionamiento de la persiana
: A
Control de persianas con lamas . 0 -~
Automético persianas Offzet de temperatura en 0,1°C e
Accionarmienta inkerno 1 -
Accionarmienta interno 2 |tilizar walor externo Mo ¥
Senzor de temperatura
Walor Etviar ciclicamente hl
Enwiar valor ciclicamente cada Bsg [
Utilizar valores de temperatura min. y mas. M W
|tilizar ohjeto de fallo Mo [~
Itilizar unnbral 1 Mo i
Utilizar urnbral 2 Mo | [ne
Aceptar l [ Cancelar ] [ Par defecta
Offset de temperatura en 0,1°C -50 ... 50
Utilizar valor externo No e Si

Si se ha seleccionado “Utilizar valor externo: Si”:

Porcentaje del valor externo en el valor 5% ... 100%

global

Valor interno y global

No enviar ® Enviar ciclicamente ® Enviar
con modificacion ® Enviar con
modificacién y ciclicamente

jTodos los ajustes a continuacion se refieren al valor global!

Enviar a partir de una modificacion de 2°Ce3°Ce4°Ce5°C

temperatura de

(solo si se ha seleccionado “Enviar con

modificacion”)

Enviar valor ciclicamente cada bs...2h
(s6lo si se ha seleccionado “Enviar

ciclicamente”)
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Utilizar valores de temperatura min. y

max.

No e Si

Los valores de temperatura no se conservan tras un reset.

Utilizar objeto de fallo
Utilizar umbral 1/ 2

No e Si
No e Si

Umbral 1/ 2 (Sensor de temperatura)

1.1.1 KNX S-B4T-UP

Ajustes Generales Umbral 1
Accionamiento de la persiana
Control de persianas con lamas Urnbral it
Automatico persianas || s
Accionarmienta inkerno 1 iz
Accionarmienta interno 2 E stablecimiento de los walores umbral por Parametros W
Senzor de temperatura <
Urnbral 1 Umbral en 0.1°C 200 =
Histéresis del umbral en 0,1°C 20 =
Salida conmutada:
La zalida ez con : 3 ;
(U = Urnbral) |J por encima =1 | U - hist. por debajo = 0 “
Caonmutacion retardada de 0 a 1 Minguna W
Conmutacion retardada de 1 a0 Minguno "
Salida conmutada envia Con modificacian iV
Bloguen:
______________________________________ w
Aceptar l [ Cancelar ] [ Par defecta
Umbral:

Establecer valores umbral mediante

Parametros ® Objeto de comunicacion

Si se ha seleccionado “Establecer valores umbral mediante parametros”:

rbral;

E ztablecimiento de loz walores umbral por

dmbral en 0,1°C

Hiztéresiz del umbral en 0,1°C

Farametroz

200

20

4

4
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Umbral en 0,1 °C

Histéresis del umbral en 0,1 °C

-300 ... 800
0...100

Si se ha seleccionado “Establecer valores umbral mediante objetos de comunicacién”:

mbral;

E ztablecimienta de loz walores umbral por

El walar comunicada par dltima vez
debe conservarze

rabral inicial en 0,1°C
valido hasta la 12 comunicacian

Tipo de modificacion del umbral

Hiztéresiz del umbral en 0,1°C

El valor comunicado por ultima vez debe
conservarse

Umbral inicial en 0,1 °C valido hasta la 12
comunicacion

(solo cuando el valor comunicado en
ultimo lugar “No” se conserva o lo hace
“tras retorno de la tension”)

Tipo de modificacién del umbral

(s6lo con modificacion del umbral
mediante “Aumento / disminucidn...”)

Histéresis del umbral en 0,1 °C

92

Objeta de comunicacian w
ro W

FY
200 -

Walor abgoluto con un Obj. de Com. de 16-Bit | w

20

4

No e tras retorno de la tension e
tras retorno de la tensién y programacion

-300 ... 800

Valor absoluto con un Obj. de Com. 16 Bit
¢ Aumento / Disminucidon con un Obj. de
Com. ¢ Aumento / Disminucion con dos
Obj. de Com.
0,1°C*0,2°C*0,3°C*0,4°C*0,5°Ce1°Ce
2°Ce3°Ce4°Ce5°C

0...100



Salida conmutada:

Salida conmutada;

La zalida ez con
[J = Urnbral]

Conmutacion retardada de 0 a 1
Conmutacion retardadade 1 a 0

Salida conmutada envia

La salida es con
(U = Umbral)

Conmutacion retardada de 0 a 1
Conmutacion retardadade 1a 0

Salida conmutada envia

U porencima =1 | U - hizt. por debajo =10 w

Minguno W
Minguno W
Con modificacion w

U por encima = 1 | U-hist. por debajo=0¢
U por encima = 0 | U-hist. por debajo=1¢
U por debajo = 1 | U+hist. por encima =0
U por debajo = 0 | U+hist. por encima = 1

Ningunoe1s...2h
Ningunoe1s..2h

Con modificacion e

Con modificaciéna 1e

Con modificaciéna Qe

Con modificacion y ciclicamente ®
Con modificacion a 1y ciclicamente ®
Con modificacion a 0 y ciclicamente

Enviar salida de conmutacion ciclicamente | 5s...2h

cada
(solo si se ha seleccionado “... y
ciclicamente”)
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Bloqueo:

Utilizar bloqueo de la salida de
conmutacion

No e Si

Si se ha seleccionado “Utilizar bloqueo de la salida de conmutacion: Si”:

Bloguec:

Itilizar el bloguen de la zalida de conmutacian

dnaliziz del objeto de bloguen

Yalor del objeto de blaguea
antes de la 12 comunicacian

Cormpartamiento de la zalida de conmutacion

&) Bloquear

A achivar
[con 2 zegundoz de retardo al achivar)

Analisis del objeto de bloqueo

Valor del objeto de bloqueo antes de la 1°
comunicacion

Comportamiento de la salida de
conmutacion
Al bloquear

Al activar
(con 2 segundos de retardo al activar)

94

Si L2

Cot valor 1: bloguear | Car walor O; activar |

1] W
Mo enwviar ningan telegrama W
Mo enwviar ningln telegrama w

Con valor 1: bloquear | con valor 0: activar

Con valor 0: bloquear | con valor 1: activar
Oe1

No enviar ningun telegrama ® Enviar 0 ¢
Enviar 1

No enviar ningun telegrama e
Enviar estado de la salida de conmutacion



Posibilidades de conexion para los sensores Posicion

cero

Véase también el capitulo “Control de persianas con lamas” 6 “Control de persianas sin
lamas” 6 “Control de toldos" o “Control de ventanas”.

Sensor de Posicion cero Master en la entrada 4 (IN4) del actuador,

Sensor de Posicion cero Esclavo en la entrada 4 (IN4) del actuador,

Sensor

Posicion cero
(del actuador 1)

Sensor

Posicion cero
(del actuador 2)

!
N4

Master
(Actuador 1) °°

68

Orden Master

Master Estado Posicion cero

Esclavo Estado Posicion cero

g

-1 70
e |

e
IN4

Esclavo
59 (Actuador 2)

71

Sensor de Posicion cero Master en la entrada 4 (IN4) del actuador,
Sensor de Posicion cero Esclavo mediante Bus:

Sensor

Posicion cero
(del actuador 1)

Sensor

Posicion cero
(del actuador 2)

!
IN4

67

Master
(Actuador 1) °°

68

e
N
IN4
Orden Master
b'- 70
T Esclavo
159 (Actuador 2)
- Esclavo Estado Pc./Pc. a u;nw;srlu.:l | 64
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Sensor de Posicion cero Master mediante Bus:
Sensor de Posicion cero Esclavo en la entrada 4 (IN4) del actuador,
Sensor Sensor
Posicion cero Posicion cero
(del actuador 1) (del actuador 2)
™\
A -
IN4 IN4
Orden Master
67 -1 70
MaSter P.c. alcanzado / Master Estado P.c. - ESCIaVO
(Actuador 1) & [ 169 (Actuador 2)
68 Esclavo Estado Posicion cero e PH

Sensor de Posicion cero Master mediante Bus, Sensor de Posicion cero
Esclavo mediante Bus:

Sensor Sensor
Posicion cero Posicion cero
(del actuador 1) (del actuador 2)
~ Ia
S N
IN4 IN4
Orden Master
-1 70
MaSter Pic. alcanzado / Master Estado PE. - ESCIaVO
(Actuador 1) % [ | 169 (Actuador 2)
65 |-t Esclavo Estado P.c./ Pc. alcanzado 64
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