Phys, address
i A

Code 1 Winsta®MIDI
49073G/.. 49073W/..

Applikationsbeschreibung

woertz@®

RARPTOR

Jalousieaktor 3-fach, 2 Endschalter
Artikelnummer: 49073

Woertz AG

Hofackerstrasse 47

Postfach 948 Tel. +41 61 466 33 33
CH-4132 Muttenz 1 Fax +41 61 461 96 06

mEMBE‘?

Art. No.: 49073. /..

STAK®
49073S/..

info@woertz.ch

www.woertz.ch



Inhaltsverzeichnis

Lo EINTURIUNG oot et e e e e e e st e e e s ebta e e e saataeeesstaeeesntaeeesstaeeesantaeaennnes 3
2. FUNKLIONSDESCNIEIDUNG ......eeviieeieee e e e e e e e e e ra e e e e e e e e e e nnraaeeeeeaeenns 3
3. Anschlussschema und ADMESSUNGEN ......cciiiiiiiiiiiiiieee ettt e e e e e et e e e e e e e eeabraaeeeeeeeeesnsreeeeeeaaeens 4
3.1.  Code 1-Stecksystem (49073G/..) cuuuiiriiireecreeereeeteeeee e eeteeeteeste e st seeereereebeesbeesteesteesaneeareens 4

3.2, Winsta®-StecksyStem (A9073W/..) uu oottt etee et et eete e et e eeaee e reeeeteeeenaeeereeenns 4

3.3, STAK®-SteCKSYSEEM (490735/..)uueiccree ettt eetee e et et e e et e eeateeeaeeeeateeereeeesaeeereeenns 5

O o ST VAT o Yol a 1= o' = SRR 5
4.1. Code 1-Stecksystem (49073 G/..) couiuieeiieireeeteeeteecteecte et ete e et eereeereeebe e beesteestsesaseeareenreenrens 5

4.2, Winsta®-Stecksystem (A9073W/..) e ettt eete ettt ete e eeate e sreeeeteeeenneeeeree e 6

4.3.  STAK®-StecksYStemM (490735/..) ittt ettt ettt et e eeeeveebe e be e teestsesaveeaveeareenrens 6

ST [ =Tel o[ a1 o TSl B =Y o SRR 7
T o o Yo (] e F=Y =T 0] oY= Yo 1O U 7
7. Manuelle BediENUNEZ @M GEIAL.....cccccuiieiiiiiieeeciieee ettt e e eetre e e estte e e e staeeesssaeeeesaseessssssaeesansseeesasseeennn 8
8.  KommUNIKAtiONSODJEKLE .....vveeeieeiiie e e e e e e rae e e e bae e e e eareeas 9
<70 N o] & 1 o T=3 =] o1 1R 9

8.2, ZeNtralbEfENIE c.cee e e e e e e e e e e e earaeas 10

<0 TR {0 Tol 40 a1 Uo [T o F=0-Y o USSR 11

8.4. Leitsystem (Befehle und RUckmeldUNgeNn).........ooiviiiiiciiiee e e 12

B D ZBNBN o, 12

8.6.  LOZIKIUNKLIONEN....eiiiiiie e e e e e et e e e e e e e s btrreeeeeeeesennrees 13

1S TR 0= = 1) = RN 14
Lo 0 =7 o V=T o 1RSSR 14

I B Y o F=1 AN =T o V=Y [ TR SURRRNE 14

9.3, Kanal, SPerrfunKLiON@N.......ccociiiee e e e e et e s e ae e e e e e e areeas 15
9.3.1.  SicherheitSODJEKLE ...eeiiieiiiee et sara e e e 15

9.3.2.  RUCKSEtZIUNKLIONEN .o e e e e e e a e e 16

1o T T 1 YU o] o= 141 4 o 1= U URURN 16

9.4. Kanal, RUCKMEIAUNG ...t e e e e e e e e e e e e e e e barre e e e e e e e snnnnnnns 17

1S 2R R o 1Y 1 o o Tt 17

9.4.2. RUCKMEIAUNGEN ....ceviiiiciiiee ettt e e e ate e e e e ette e e e erte e e e sntaeeesntaeeesanes 19

S T € I 0 o =] S 19

9.5.  Kanal, Produkt-POSitioNiBrUNG.......ccuiiiiiiiee ettt et e e e e e 20

9.6. Kanal, Produkt-MotoreinstellUNGeN..........coiiiiiii it 20

9.7. Kanal, Produkt-Eigenschaften ...........euuiiiiiiii i 21

9.8.  KaNnal, SZENENSTEUEBIUNG .....eeeeeiieeeciitee ettt ettt et e e s e e e e atee e e et ae e e eeabeeeeeabaeeeennseeeeennsenas 22

128 T (Y T=1 R o Y= SRR SURRNE 23

O R o o ) = = o N 24
Applikationsbeschreibung woer'lz @ G00242v01
Artikelnummer: 49073 2-24

RAPTOR



1. Einfihrung

Der RAPTOR Jalousieaktor 3-fach erlaubt die Ansteuerung eines Jalousie-/Rollladenantriebs mit
zwei Motorendschaltern. Die Antriebe kdnnen lber das Code 1, Winsta®oder STAK®-Stecksystem
mit dem RAPTOR verbunden werden.

Der Aktor enthalt einen integrierten KNX-Busankoppler sowie einen Kontroller zur Ansteuerung
der internen bistabilen Relais. Durch Ausmessen der Fahr- bzw. Verstellzeiten der Jalousie und
deren Ubertrag in die ETS-Parameterliste, kann das Gerit jede gewiinschte Position anfahren.
Zusatzlich verfligt das Gerat Giber Hall-Stromsensoren, die die Endlagen der Jalousien automatisch
detektieren.

Neben den Grundfunktionen (Fahren Auf/Ab, voreingestellte Positionen der Jalousien/Lamellen),
koénnen bis zu flinf frei definierbare KNX-Riickmeldungen ausgewertet werden.

Das Verhalten bei Busspannungsausfall/-wiederkehr kann {ber die ETS-Parametrierung
konfiguriert werden.

Das Gerat lasst sich ohne zusatzliches Werkzeug und ohne abisolieren des Flachkabels Woertz
combi aufsetzen.

2. Funktionsbeschreibung

¢ Jalousieaktor 3-fach fir Motorantriebe 230 V,c mit 2 mechanischen Endschaltern
e Mehrere mechanisch kodierte Steckverbindungen:

o Code 1 zur Artikelnummer 49073G/..

o Winsta®MIDI zur Artikelnummer 49073W/..

o STAK® zur Artikelnummer 49073S/..

¢ Anwendungsbereiche: Jalousien, Raffstores, Rollldaden, Markisen oder Fenster — flr den
Innen- und AulRenbereich

¢ Erkennung der Motorendschalter flir automatische Laufzeitmessungen
¢ Unabhédngige Ansteuerung der 3 Ausgdnge

* Mehrere Steuerungsfunktionen (z.B. Befehle Auf/Ab, Fahren in Position 0..100 %, sowie
voreingestellte Positionen der Jalousien/Lamellen)

e Zentrale Ansteuerung aller Jalousieausgdange moglich (Befehle von einer Wetterzentrale)
¢ Befehle und Riickmeldungen von einem Ubergeordneten Leitsystem

* 5 frei definierbare Riickmeldungen von Zustanden sowie Hohe/Winkel Giber den KNX-Bus
¢ Integrierte Logikfunktionen

e Zuordnungen auf bis zu 3 verschiedene Sicherheitsobjekte (z.B. fiir Wind, Regen, Alarm)
¢ Sperrfunktionen (voll gesperrt, eingeschrankt) sowie Automatiksperre

¢ Einbeziehung in Szenen moglich, max. 8 interne Szenen pro Kanal

e Verhalten bei Busspannungsausfall und -wiederkehr einstellbar

¢ Manuelle Bedienung am Gerat (Priftaster) zur Kontrolle von Funktion und Drehrichtung.

Applikationsbeschreibung woer'lz @ G00242v01
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3. Anschlussschema und Abmessungen
3.1. Code 1-Stecksystem (49073G/..)
) M=
: | | ~
e : i . < _. g
| | A g | T
< 70 mm g 170 mm > ~ 320 mm >
Buchse Code 1 (49073G/..) 2 |AUF Leiter - obere Endlage
- - 1 |AB Leiter - untere Endlage
e e B
N |Neutralleiter
2 N PE 1 PE |Schutzleiter
Hinweis: Die Motordrehrichtung jedes Kanals kann nachtraglich Gber die ETS-Parametrierung
geandert werden. (siehe Kapitel 9.6)
3.2. Winsta®-Stecksystem (49073W/..)
£ ]
E Il o
gl !|| 5 f f
170 mm B ~ 320 mm .
Buchse Winsta® (49073W/..) 2|L |AB Leiter - untere Endlage
1|L' |AUF Leiter - obere Endlage
[y = Y= I}
=0 O =0 N |Neutralleiter
1|l 2|]L PE N PE |Schutzleiter
Hinweis: Die Motordrehrichtung jedes Kanals kann nachtraglich tGber die ETS-Parametrierung
geandert werden. (siehe Kapitel 9.6)
Applikationsbeschreibung woerlz (Q) G00242v01
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3.3. STAK®-Stecksystem (49073S/..)

R - — —
I === i
= = = , 5 ! i
A1 S A I ot &
g 8 ol - | L |
P || | | H
70 mm 170 mm ~ 320 mm

Buchse STAK 3 N®(49073S/..) | 3 |AB Leiter — untere Endlage

2 |AUF Leiter — obere Endlage

1 |Neutralleiter

PE |Schutzleiter

Hinweis: Die Motordrehrichtung jedes Kanals kann nachtraglich tber die ETS-Parametrierung
geandert werden. (siehe Kapitel 9.6)

4. Prinzipschema
4.1. Code 1-Stecksystem (49073G/..)

I
|
I controller* = = = =
Woertz RAPTOR
module 49073Gf..| | === | = = = = - - - .-/
| !
I I T =\
I N T
| KNXBCU | _.a=- e
o 1 S
| 4 S <
: - @&
| —
.
Woertz combi
5GZSMMMZRLEMmM?: b= = o e —— . — i —
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4.2. Winsta®-Stecksystem (49073W/..)

controller

Woertz RAPTOR
module 49073W/..

KMNX BCU

5+2

Woertz combi
5G2.5mm2+2%1.5mm?

4.3. STAK®-Stecksystem (49073S/..)

controller

Woertz RAPTOR
module 490735 /..

KNXBCU | _..--¥--_..

£

-

A

Ll

5+2
Woertz combi
sGzsmm2ptsmm: - — — — — — — — — — — — ——
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Technische Daten

Artikelnummer

49073G/L1 (Phase 1)
49073G/L2 (Phase 2)
49073G/L3 (Phase 3)

49073W/L1 (Phase 1)
49073W/L2 (Phase 2)
49073W/L3 (Phase 3)

49073S/L1 (Phase 1)
49073S/L2 (Phase 2)
490735/L3 (Phase 3)

Steckertyp am
Leistungsausgang

3 x 4 Pole Code 1 3 x4 Pole 3 x 4 Pole STAK 3 N®
(Buchse) Winsta®MIDI (Buchse)
(Buchse)

Bemessungsspannung

230 Vac £ 10 % (Anschlussspannung am Kabel)

Bemessungsstrom pro
Ausgang

max. 8 A bei 230 V¢ (cos d = 1)

Motortyp (Last)

Asynchronmotor mit 2 mechanischen Endschaltern

Strom fir die
automatische
Endlagendetektion

min. 150 mA (RMS)

Stromaufnahme Bus

(im Ruhestand) 10mA
Stromaufnahme Bus 20 mA
(Datentransfer)

Schutzgrad IP20
Kommunikationsmedium

KNX TP1
Konfigurationsmodus S-Mode

Betriebstemperatur

von -5 °C bis +45 °C

Installationstemperatur

hoher als 10 °C

Gewicht

565 g 590g

EMV-Zulassungen

Stéraussendung: EN 50491-5-1:2010; EN 50491-5-2:2010
Storfestigkeit: EN 50491-5-1:2010; EN 50491-5-2:2010;
EN 50491-5-3:2010

Die Parallelschaltung von mehreren Motoren an einen einzelnen Kanal des Jalousieaktors ist nicht

zuldssig.

Produktdatenbank

Zur Projektierung bzw. Inbetriebnahme des Gerates ist die ETS 3.0 ab Version "f" oder hoher
erforderlich. Die letzte freigegebene Version der Produktdatenbank (Dateiformat .vd5) finden Sie

auf unserer Webseite:

https://www.woertz.ch/unternehmen/downloads/

Applikationsbezeichnung

Hersteller:
Produktname:
Bestellnummer:
Medium:
Applikationsprogramm:

Applikationsbeschreibung
Artikelnummer: 49073

Woertz

Jalousieaktor 3-fach

49073

TP (Twisted Pair)
Jalousieaktor 3-fach [49073]

woertz@®

RAPTOR

G00242v01
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7.

Manuelle Bedienung am Gerat

Jeder einzelne Jalousieausgang kann durch die sogenannte Bedientaste "Sel. 1/2/3" am Gerat
ausgewahlt werden (wenn Priiftaster freigegeben sind, siehe Kapitel 9.1). Die drei oberen
nebenstehenden LEDs zeigen in griin welcher Kanal zurzeit selektiert ist.

Die jeweilige Pfeiltasten A und ¥ erlauben die Jalousien/Lamellen jeweils zu 6ffnen bzw. zu
schliessen. Bei kurzem Tastendruck (d.h. < 0,4 s) im Stillstand kann die Jalousie schrittweise
gefahren werden oder die Lamellen in der gewlinschten Position verstellt werden. Bei langer
Betatigung der Steuertaster (> 0,4 s) kann die Jalousie auf- und abgefahren werden. Zusétzlich
kénnen die Jalousien in Fahrbewegung bei einem kurzen Tastendruck in Gegenrichtung gestoppt
werden.

Die untenstehende KNX Programmiertaste "Prog." wird benutzt, um die physikalische
Adressierung durchzufiihren oder zu prifen. Beim Driicken dieser Taste muss das nebenstehende
Anzeigeelement rot leuchten. Durch erneutes Betatigen des Tasters wird der Programmiermodus
verlassen.

@ Fiir die Funktion der Bedientasten und der LEDs ist Busspannung notwendig.
@ Die Betatigung der vorhandenen Steuertaster erzeugt keinen Busnetzverkehr.

@ Im Handbetrieb bleibt die Ansteuerung der Jalousieausgange (iber den KNX-Bus immer noch
moglich.

@ Ohne geladenes Applikationsprogramm blinkt die obere LED unregelmaRig griin.

A DefaultmaBig (d.h. in der Werkseinstellung) ist die automatische Endlagenerkennung auf
allen Kanalen aktiv. Wenn kein Verbraucher bzw. Motorantrieb auf dem Gerat angeschlossen
ist, werden die angeforderten Fahrtrichtungen nach der Betatigung der Steuertaster
abgebrochen. Die zugehorigen Relais werden je nach Handbefehl kurz geschaltet. Weiterhin
wird die LED des betroffenen Kanals regelmaRig zweimal kurz blinken. Diese spezielle
Anzeige bildet die Meldung ,Motor oder Zuleitung priifen” ab (siehe Kapitel 9.4.2). Sobald
das Problem auf der Antriebsseite behoben ist, wird die LED des Kanals beim nachsten
Fahrtbefehl ausgeschaltet.

Applikationsbeschreibung woer'lz @ G00242v01
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8. Kommunikationsobjekte

8.1. Lokalbefehle

Die Lokalbefehle wirken auf die an den Kandlen angeschlossenen Motoren und sind fir
Bedienungen im Raum (lokale Bedienung, Raumtaster etc.) verantwortlich.

Bei

entsprechender

Einstellung des

Parameters

"Automatiksperre" im

Register

"Sperrfunktionen", wird die Automatiksperre durch den Empfang eines Telegramms auf das
Kommunikationsobjekt gesetzt.
Die Kommunikationsobjekte fiir Lokalbefehle werden in der nachstehenden Tabelle
beschrieben.

©
s Name Funktion Beschreibung KNX-DPT Flags
¥
Kanal 1, Lokalbefehl,
1 Endlage 1= Fahrt in die untere
Endlage
5 Kanal 2, Lokalbefehl, Auf / Ab l.OQS K+S
Endlage 0 = Fahrt in die obere (3-8t
Kanal 3, Lokalbefehl, Endlage
3
Endlage
Kanal 1, Lokalbefehl,
4 Beschattung 1 = Fahrtin die N
5 | Kanal 2, Lokalbefehl, Auf / Beschattungsposition 1.008 4S
Beschattung Beschattung | g = Fahrt in die obere (1-Bit)
6 Kanal 3, Lokalbefehl, Endlage
Beschattung
Kanal 1, Lokalbefehl,
7 Wippen 1= Wipp nach Ab, bzw. bei
Fahrt stopp
8 Ka.nal 2, Lokalbefehl, Schritt / Stopp 1.010 K+S
Wippen 0 = Wipp nach Auf, bzw. (1-Bit)
Wippen
Kanal 1, Lokalbefehl,
10 Automatiksperre w 1 = Automatiksperre
setzen
11 Kanal 2, I'_okalbef%fgl, Automatiksperre 1'091 K+S
Automatiksperre 0 = Automatiksperre (1-Bit)
Kanal 3, Lokalbefehl, I6schen
12 A . (1)
utomatiksperre
Kanal 1, Lokalbefehl,
13 Behanghdhe 0 = ganzoben, obere
Kanal 2, Lokalbefehl, Hohe Endlage 5.001
14 R (8-Bit K+S
Behanghdhe (0...255) 255 = ganz unten, untere vorzeichenlos)
15 Kanal 3, Lokalbefehl, Endlage
Behanghohe
Kanal 1, Lokalbefehl,
16 .
Lamellenwinkel
Kanal 2, Lokalbefehl, Winkel 0 = ganzoffen 5.001
17 . (8-Bit K+S
Lamellenwinkel (0...255) 255 = ganz geschlossen vorzeichenlos)
Kanal 3, Lokalbefehl,
18 .
Lamellenwinkel

W . Die Kommunikationsobjekte werden durch den Parameter Automatiksperre unter Register Sperrfunktion

ein-/ausgeblendet.

Wenn die Automatiksperre gesetzt ist,

Sicherheitsbefehle).

Bei gesetztem U-Flag Status wird der aktuelle Status der Automatiksperre zuriickgemeldet.

Applikationsbeschreibung
Artikelnummer: 49073

woertz@®
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8.2. Zentralbefehle

Zentralbefehle sind Befehle, die von einer Wetterzentrale an den Jalousieaktor gesendet
werden. Die Kommunikationsobjekte fir Zentralbefehle werden in der untenstehenden

Tabelle beschrieben. Dabei ist auch angegeben, durch welche Parameter die
Kommunikationsobjekte ein- und ausgeblendet werden.
©
s Name Funktion Beschreibung KNX-DPT Flags
~
Kanal 1, Zentralbefehl,
19 Endlage 1= Faf;:t in die untere
Endlage
20 Kaz\lal 2, Zentralbefehl, Auf/ Ab 1.0Q8 K+S
Endlage 0 = Fahrt in die obere (1-Bit)
21 Kanal 3, Zentralbefehl, Endlage
Endlage
22 Kanal 1, Zentralbefehl, o
Beschattung 1= Fahrtin die N
23 Kanal 2, Zentralbefehl, Auf/ Beschattungsposition 1.008 KeS
Beschattung Beschattung | g = Fahrtin die obere (1-Bit)
24 Kanal 3, Zentralbefehl, Endlage
Beschattung
Kanal 1, Zentralbefehl,
25 Wippen 1= Wi}:)p nach Ab, bzw. bei
Fahrt stopp
26 Ka'nal 2, Zentralbefehl, Schritt / Stopp 1_010 K+S
Wippen 0 = Wipp nach Auf, bzw. (1-81)
27 Ka.nal 3, Zentralbefehl, bei Fahrt stopp
Wippen
)8 Kanal 1, Zentralbefehl,
Behanghshe 0 = ganz oben, obere
Kanal 2, Zentralbefehl, Héhe Endlage 5.001
29 A (8-Bit K+S
Behanghdhe (0...255) 255 = ganz unten, untere vorzeichenlos)
30 Kanal 3, Z“entralbefehl, Endlage
Behanghohe
Kanal 1, Zentralbefehl,
31 .
Lamellenwinkel
Kanal 2, Zentralbefehl, Winkel 0 = ganz offen 5.001
32 I inkel (8-Bit K+S
Lamellenwinke (0...255) 255 = ganz geschlossen vorzeichenlos)
Kanal 3, Zentralbefehl,
33 .
Lamellenwinkel
40 Kanal 1, Zentralbefehl,
Sicherheit 1%
Kanal 2, Zentralbefehl, . . 1.001
a1 Sicherheit 1% Sicherheit 1 (1-Bit) K+S
2 Kanal 3, Zentralbefehl,
Sicherheit 1 ¥ Eingang fir
Kanal 1, Zentralbefehl, . . .
43 sicherheit 2 @ Sicherheitssperrfunktion
44 K.anal 2, ;eng)albefehl, Sicherheit 2 | Verhalten wird unter 1'091 K+S
Sicherheit 2 . - (1-Bit)
Register Sperrfunktion
Kanal 3, Zentralbefehl, . . .
45 | o2 eingestellt (siehe Kapitel
Sicherheit 2 9.3.1)
46 Kanal 1, Zentralbefehl, e
Sicherheit 3
Kanal 2, Zentralbefehl, . . 1.001
47 Sicherheit 3 ? Sicherheit 3 (1-Bit) K+S
48 Kanal 3, Zentralbefehl,
Sicherheit 3 ?

2)

Sperrfunktion ein-/ausgeblendet.

Applikationsbeschreibung
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8.3. Riickmeldungen

Die Kommunikationsobjekte fir Rickmeldungen werden in der nachstehenden Tabelle
beschrieben. Diese Kommunikationsobjekte werden durch den Parameter Position bzw.
Riickmeldung X unter Register Riickmeldung ein-/ausgeblendet.

73 | Kanal 3, Riickmeldung 5

©
s Name Funktion Beschreibung KNX-DPT Flags
¥
50 Kanal 1, Riickmeldung
aktivieren ® Bei "1" wird immer die
N aktuelle Position
51 KarTa'I 2 Rtigkmeldung Ein / Aus Ubermittelt sowie das 1'091 K+L+0
aktivieren . (1-Bit)
Zuricksenden von
5> Kanal 3, Riickmeldung Héhe / Winkel aktiviert
aktivieren
Kanal 1, Rlickmeldung
531 ...
Hohe
. 5 5.001 .
54 Ka.l.nal 2, Ruckmeldung Hohe Riickmeldung Behanghohe (8-Bit K+L+U
Héhe (O"'255) vorzeichenlos)
Kanal 3, Riickmeldung
55| ..
Hohe
56 Kanal 1, Riickmeldung
Winkel
57 Ka'nal 2, Riickmeldung Winkel RUckmeIdu'ng 5(-;);1 KL+
Winkel (0...255) Lamellenwinkel vorzeichenlos)
58 Kanal 3, Riickmeldung
Winkel
59 | Kanal 1, Riickmeldung 1
- (Text von Riickmeldung von Zustand 1.002 .
60 | Kanal 2, Ruckmeldung 1 Parameter) (siehe Kapitel 9.4.2) (1-Bit) K+L+U
61 | Kanal 3, Riickmeldung 1
62 | Kanal 1, Riickmeldung 2
- (Text von Riickmeldung von Zustand 1.002 ..
: K+L+U
63 | Kanal 2, Rickmeldung 2 Parameter) (siehe Kapitel 9.4.2) (1-Bit) i
64 | Kanal 3, Rlickmeldung 2
65 | Kanal 1, Riickmeldung 3
- (Text von Riickmeldung von Zustand 1.002 ..
: K+L+U
66 | Kanal 2, Riickmeldung 3 Parameter) (siehe Kapitel 9.4.2) (1-Bit) i
67 | Kanal 3, Riickmeldung 3
68 | Kanal 1, Riickmeldung 4
- (Text von Riickmeldung von Zustand 1.002 ..
69 | Kanal 2, Riickmeldung 4 Parameter) (siehe Kapitel 9.4.2) (1-Bit) K+L+U
70 | Kanal 3, Riickmeldung 4
71 | Kanal 1, Riickmeldung 5
- (Text von Riickmeldung von Zustand 1.002 .
72 | Kanal 2, Riickmeldung 5 Parameter) (siehe Kapitel 9.4.2) (1-Bit) K+L+U

(3)

auch angewabhlt ist (Buslast minimieren).

Applikationsbeschreibung
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8.4. Leitsystem (Befehle und Riickmeldungen)

In der nachstehenden Tabelle werden die Kommunikationsobjekte flir ein Leitsystem
beschrieben. Diese Kommunikationsobjekte werden durch den Parameter GLT-Objekt unter
Register Allgemein ein-/ausgeblendet.

©
s Name Funktion Beschreibung KNX-DPT Flags
¥
30 Ka.nal 1, Befehl
Leitsystem
81 Ka'nal 2, Befehl GLT-Objekt Befehl von einer Leitstation 4-Byte K+S
Leitsystem
82 Ka'nal 3, Befehl
Leitsystem
. Rickmeldung an die
83 Ka'nal L, Riickmeldung Geb3iudeleittechnik
Leitsystem .. L
liber ein einzelnes 4-Byte-
. Objekt. In der
84 Ka.nal 2, Ruckmeldung GLT-Objekt | Riickmeldung sind die 4-Byte K+L+U
Leitsystem .
aktuellen Positionen
. (H6he/Winkel) sowie die
85 Ka.nal 3, Riickmeldung Statusinformationen
Leitsystem
enthalten.

8.5. Szenen

In der untenstehenden Tabelle werden die Kommunikationsobjekte fiir Szenen beschrieben.
Diese Kommunikationsobjekte werden durch den Parameter Szenensteuerung unter Register
Allgemein ein-/ausgeblendet.

Name Funktion Beschreibung KNX-DPT Flags

Kanal

86 | Kanal 1, Szene

Szene im Aktor aufrufen 18.001

q ich (Szenen K+S
odaer speichern Kontrolle)

87 | Kanal 2, Szene Szeneneingang

88 | Kanal 3, Szene

Applikationsbeschreibung woerlz @ G00242v01
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8.6. Logikfunktionen

Die Kommunikationsobjekte fiir Logikfunktionen werden in der nachstehenden Tabelle
beschrieben. Diese Kommunikationsobjekte werden durch den Parameter Logik unter
Register Allgemein ein-/ausgeblendet.

©
s Name Funktion Beschreibung KNX-DPT Flags
¥
90 | Logik, Eingang 1
T Eingénge fur die
91 | Logik, Eingang 2 Ein / Aus Logiktabelle bzw. 1.001 4S
92 | Logik, Eingang 3 Wahrheltstabelle (siehe (1-Bit)
Kapitel 9.9)
93 | Logik, Eingang 4
g Kanal 1, Logik Ausgang
- |1
= Kanal 1, Logik Ausgang
-
2
Ein / Aus Ausgdnge des Kanals 1 1'091 K+L+0U
. (1-Bit)
N Kanal 1, Logik Ausgang
-
3
o Kanal 1, Logik Ausgang
-
4
S Kanal 2, Logik Ausgang
-
1
10 Kanal 2, Logik Ausgang
12
Ein / Aus Ausgange des Kanals 2 1'091 K+L+U
. (1-Bit)
Q Kanal 2, Logik Ausgang
13
5 Kanal 2, Logik Ausgang
|4
% Kanal 3, Logik Ausgang
-
1
9 Kanal 3, Logik Ausgang
12
Ein / Aus Ausgange des Kanals 3 1'091 K+L+U
. (1-Bit)
o | Kanal 3, Logik Ausgang
-
3
= | Kanal 3, Logik Ausgang
-
4
Applikationsbeschreibung woerlz @ G00242v01
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Register

9.1. Allgemein

Parametername Anzeige Beschreibung
« immer aktiv Bezieht sich auf die sogenannten
Priftaster i _ | Handbedientasten Sel. 1/2/3, A und ¥ am
* 30 min nach Reset aktiv
Aktor selbst
aktiv. = Kanal aktiviert und
Kanal 1 dazugehorige
Kommunikationsobjekte
o akti anzeigen
Kanal 2 -aktlv.
* inaktiv inaktiv = Kanal deaktiviert und
dazugehorige
Kanal 3 Kommunikationsobjekte
ausblenden
9.2. Kanal, Allgemein
Parametername Anzeige Beschreibung
Fassadenprodukt wird hier definiert
. * Jalousie geschlossen abfahrend:
* Jalousie geschlossen . o
Jalousie / Raffstore, die mit geschlossen
abfahrend -
Lamellen abfahrt
¢ Jalousie offen
Produkttyp abfahrend * Jalousie offen abfahrend:
« Rollladen Jalousie / Raffstore, die mit gedffneten
« Markise Lamellen abfahrt
¢ Fenster * Markise: Senkrechtmarkise,
Ausstellmarkise, Fallarmmarkise,
Gelenkarmmarkise, o. a.
* Sto
Verhalten bei PP Bei Busspannungsunterbruch wird der
o Auf . ..
Busspannungsausfall Ab gewahlte Befehl ausgefiihrt
* kein Fahrbefehl
o Auf
* Ab
* Hohe
Verhalten nach Reset oder | ¢ Winkel Bei Busspannungswiederkehr wird die
Busspannungswiederkehr * Hohe + Winkel gewahlte Position angefahren
* P1
* P2
e P3
. P4
Szenensteuerung * ein ein = Register L.md.dazuge.:horlge .
* aus Kommunikationsobjekte anzeigen
Logik e ein aus = Register und dazugehorige
08! e aus Kommunikationsobjekte ausblenden
ein = 2 weitere Kommunikationsobjekte
. im Rahmen der Anbindung an ein
GLT-Objekt ° €én Leitsystem einblenden
* aus

aus = Keine Steuerung bzw. Riickmeldung

von einem Gebaudeleitsystem

Applikationsbeschreibung
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9.3. Kanal, Sperrfunktionen

Im Register Sperrfunktionen kdnnen Sie bestimmen, ob und bei welchen Bedingungen der
Kanal oder die verbundenen Kandle gesperrt werden sollen.

9.3.1. Sicherheitsobjekte

Bis zu drei Sicherheitsobjekte stehen zur Verfligung. Die folgende Tabelle beschreibt
die im Register aufgefiihrten Parameter, gruppiert entsprechend der Darstellung im
Auswabhlfeld.

Die weiteren Sicherheitsobjekte 2 und 3 werden hier nicht detailliert, da die
Parametrierung identisch wie bei Sicherheitsobjekt 1 ist.

Parametername Anzeige Beschreibung
) ein = Kommunikationsobjekt Zentralbefehl,
Sicherheitsobjekt 1 ° én Sicherheit 1 wird eingeblendet
o aus = Sicherheitsobjekt 1 deaktiviert
. P1

o Auf )

: At_’_ ° P3 Bei Aktivierung des Kommunikationsobjekts
Funktion : ;'Vo,hi | : P4, Zentralbefehl, Sicherheit 1 wird die

. H(.;E:Jr ' Eaefl:'befehl ausgewdhlte Position angefahren

Winkel (Stopp +
Sperre)
® Keine * 30 min i} .
e 10s Wenn wahrend der eingestellten
. * 30s - 1h Uberwachungszeit kein Befehl auf dem

Zyklische ) *2h . . . . .
Uberwachung @) 1 min c5h Sl'cherheltsobjekt emp'fa!'\gen w!rd, dann wird

* 2min «12h die bei Lokalbefehl bei Sicherheit 1 getroffene

* 5min «2ah Auswahl ausgefiihrt

* 10 min

Gesperrt = Keine Bedienung moglich
Eingeschrdankt = Lokale Bedienung in einem
« Gesperrt eingeschrénkten Bereich

moglich. Der Bereich wird mit
den Parametern
Bedienungsbereich und
Grenze [%]definiert

Lokalbefehl

Eingeschrankt
Freigegeben

Freigegeben = Lokale Bedienung freigegeben
* Winkel von oben bis
Grenze Durch entsprechende Auswahl wird hier der
Bedienungsbereich (5) | * Winkel von unten bis Bedienungsbereich fur den Winkel oder die
Grenze Hohe bis zu einem bestimmten Wert (Grenze)

* Hohe von oben bis Grenze | frej gegeben
* Hobe von unten bis Grenze

Grenze [%] & 0..100 Wert der Grenze fiir den Bedienungsbereich
ein = Kommunikationsobjekt
e ein Zentralbefehl, Sicherheit 2
Sicherheitsobjekt 2 wird eingeblendet
* aus

aus = Sicherheitsobjekt 2 deaktiviert

ein = Kommunikationsobjekt
* ein Zentralbefehl, Sicherheit 3

Sicherheitsobjekt 3 : ;
) . aus wird eingeblendet

aus = Sicherheitsobjekt 3 deaktiviert

(4)
(5)

: Die Parameter werden durch den Parameter Sicherheitsobjekt 1 ein-/ausgeblendet.
: Die Parameter werden durch den Parameter Lokalbefehl (wenn = eingeschrankt) eingeblendet.
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9.3.2. Riicksetzfunktionen

Parametername Anzeige Beschreibung
kein Fahrbefehl
e Auf

¢ Ab

¢ Hohe

* Winkel

¢ Hohe + Winkel

Wenn die Sperre aufgehoben wird, dann

Position nach *P1 e o . N
wird in die Position gemass getroffener
Sperre neu . P2
Auswahl gefahren
anfahren e P3
. P4

| (6)

letzter Lokalbefeh
| (7)

letzter Zentralbefeh

letzter Lokal oder
Zentralbefehl )

Hohe [%] ) 0...100 Definition der gewlinschten Héhe

Definition des gewiinschten
Lamellenwinkels

Winkel [%] ! 0...100

© . Position, die liber die Lokalbedienung zuletzt angefahren werden konnte, wird nach dem

Ricksetzen der Sperre erneut angefahren.

: Position, die Uber Zentralbefehle angefahren werden wollte, wird nach dem Ricksetzen der
Sperre erneut angefahren.

: Kombination der beiden obigen Einstellungen, d.h. das letzte Ereignis gemass den obigen
Beschreibungen wird ausgefihrt.

: Diese Eingabefelder erscheinen, wenn vorgangig "Héhe" und/oder "Winkel" gewahlt wurde.

(7)
(8)

(9)

9.3.3. Automatiksperre

Parametername Anzeige Beschreibung
ein = Kommunikationsobjekt
_ e ein Lokalbefehl, Automatiksperre
Automatiksperre | aus wird eingeblendet

aus = Automatiksperre deaktiviert
Nach Ablauf der gewahlten Zeit wird die
Automatiksperre selbstandig

Automatiksperre .
* ein

zurlicksetzen tber zurlickgesetzt, d.h. das
Zeit ' *aus Kommunikationsobjekt Automatiksperre
erhalt den Wert "0"
Stunden [h] (1) 0..24 Definition der gewlinschte Zeit (Stunden)
Minuten [min] 1 g..59 Definition der gewlinschte Zeit (Minuten)
Applikationsbeschreibung woer'lz @ G00242v01
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¢ kein Fahrbefehl

o Auf

¢ Ab

¢ Hohe
Position nach * Winkel Wenn die Sperre aufgehoben wird, dann
Sperre neu * Hohe + Winkel wird in die Position gemass getroffener
anfahren e P1 Auswahl gefahren

* P2

* P3

. P4

* letzter Zentralbefehl
Hohe [%] (12) 0...100 Definition der gewlinschten Hohe
Winkel [%] (12) 0. 100 Definition <;les gewlinschten

Lamellenwinkels

9 . pje Parameter werden durch den Parameter Automatiksperre ein-/ausgeblendet.
(11)

: Die Parameter werden durch den Parameter Automatiksperre zuriicksetzen iiber Zeit ein-
/ausgeblendet.

12 . Diese Eingabefelder erscheinen, wenn vorgéngig "Hohe" und/oder "Winkel" gewéhlt wurde.

9.4. Kanal, Riickmeldung

Im Register Riickmeldung konnen Sie bestimmen ob und wie Rickmeldungen lber die
Position des Fassadenprodukts erfolgen sollen.

9.4.1. Position

Der Parameter Position wird nur gesendet, wenn die Position bekannt ist (Laufzeit
eingemessen und Endlage einmal angefahren). Die Genauigkeit der Riickmeldung
hiangt von den eingestellten Laufzeiten und Lamellenwendezeiten sowie der
gewadhlten Fahrstrategie ab und kann variieren.

Parametername Anzeige Beschreibung

¢ Keine Rickmeldung

¢ Erreichen der Position

¢ Erreichen der Position

Position und Objekt
eingeschaltet

¢ Positionsdanderung und

Objekt eingeschaltet Siehe untenstehende Beschreibungen

Nur Héhe senden *10%
bei Anderung *20%

*30%
Nur Winkel senden « 40%
bei Anderung «50%

Keine Rliickmeldung Die Kommunikationsobjekte  Rickmeldung = H6he und

Riickmeldung Winkel sind ausgeblendet.

Erreichen der Position Die  Kommunikationsobjekte  Riickmeldung H6he und
Riickmeldung Winkel werden eingeblendet. Jedes Mal wenn
die vorgegebene Position erreicht ist, sendet der Aktor die

aktuelle Position (H6he und Winkel).

Applikationsbeschreibung woerlz @ G00242v01
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Erreichen der Position

und Objekt eingeschaltet

Zusatzlich zu den obigen Parameter wird auch das
Kommunikationsobjekt Riickmeldung aktivieren eingeblendet.
Der Aktor sendet die aktuelle Position aber nur dann, wenn im
Kommunikationsobjekt Riickmeldung aktivieren der Wert "1"
steht.

Positionsanderung und

Objekt eingeschaltet

Die vorgangig genannten drei Kommunikationsobjekte sowie
die nachfolgenden Parameter Héhe senden bei Anderung und
Winkel senden bei Anderung werden eingeblendet. Mit diesen
Parametern wird bestimmt, bei welchen Zwischenpositionen
(Anderungen von Héhe und Winkel) jeweils eine Riickmeldung
durch die betreffenden Kommunikationsobjekte erfolgen soll.

Kriterien Hohenposition:

Fiir eine glltige Rickmeldung der Hohenposition missen folgende Kriterien erfiillt

sein:

Bei eingeschalteter Endlagendetektion: Das Fassadenprodukt muss
eingemessen sein (volle Fahrt von unten nach oben ohne Unterbrechung der
Fahrt). Die eingeschrankte Bedienung (Grenzen) kann die Einmessung
verhindern.

Bei ausgeschalteter Endlagendetektion: Es muss mindestens einmal die
obere oder untere Endlage angefahren worden sein.

Hinweis Winkelposition:

Fir eine gliltige Winkelposition muss einmal der Lamellenwinkel an eine Endposition
(ganz geschlossen oder ganz geéffnet) gefahren sein.

Hinweis zu H6he und Winkel:

Die Ruckmeldungen fir Hohe und Winkel werden wie folgt auf den EIB/KNX
gesendet:

Wird die Sollposition tiber getrennte Hohe/Winkel-Objekte vorgegeben (z.B.
Uber die EIB/KNX-Objekte), werden bei jedem Zwischenstopp der
Positionierung des Behanges das Hohen- und Winkel-Objekt auf den KNX Bus
gesendet.

Wird die Sollposition iber ein kombiniertes Hohen/Winkel-Objekt vergeben
(z.B. Szene, GLT-Objekt), werden das Hohen- und Winkel-Objekt erst bei
erreichter Endposition auf den KNX Bus gesendet.

Nur Hohe senden
bei Anderung = Das Kommunikationsobjekt Riickmeldung Héhe sendet zusatzlich

Applikationsbeschreibung
Artikelnummer: 49073

zu den Rickmeldungen in den Endlagen die Werte fiir die Hohe
beim Erreichen der vorgegebenen Zwischen-Positionen. Damit
ergibt sich folgende Anzahl von Rickmeldungen, je nach
Auswahl:

* 50 % - 3 Rickmeldungen (unten, Mitte, oben)

e 25% - 5 Rickmeldungen

e 20% - 6 Rickmeldungen

* 10 % - 10 Rickmeldungen
Die %-Werte beziehen sich auf die volle Laufzeit von "Auf" nach "Ab".

woerlz @) G00242v01

18-24
RAPTOR



Nur Winkel senden
bei Anderung

9.4.2. Rickmeldungen

Das Kommunikationsobjekt "Rickmeldung Winkel" sendet zusatzlich
zu den Rickmeldungen in den Endlagen die Werte fir den Winkel
beim Erreichen der vorgegebenen Zwischen-Positionen. Damit ergibt
sich folgende Anzahl von Riickmeldungen, je nach Auswahl:

e 50% - 3 Riickmeldungen (ganz zu, Mitte, max. Offnung)

e 25% - 5 Rickmeldungen

e 20% - 6 Rickmeldungen

¢ 10 % - 10 Rickmeldungen
Die %-Werte beziehen sich auf die volle Laufzeit von "ganz zu" nach

"max. Offnung".

Parametername

Anzeige

Beschreibung

Rickmeldung 1

Riickmeldung 2

Rickmeldung 3

Riickmeldung 4

Rickmeldung 5

Keine Riickmeldung
Endlage oben erreicht
Endlage unten erreicht
Beschattungsbereich
Ziel-Position erreicht
Position unbekannt
Hohe anfahren nicht
moglich (eingeschrankt)
Winkel anfahren nicht
moglich (eingeschrankt)
Sicherheitssperre aktiv
Automatiksperre aktiv
Bediensperre aktiv
Eingeschrankte
Bedienung aktiv
Zuleitung oder Motor

Kommunikationsobjekt
Riickmeldung 1 wird
ausgeblendet

Keine Riickmeldung =

Ubrige Auswahl:
Die ausgewahlte Statusmeldung (Endlage oben,

Endlage unten etc.) wird bei Zutreffen auf den
KNX Bus libertragen

Beschattungsbereich = Lamellen befinden sich
in der unteren Endlage
sowie in einer
Beschattungsposition

(13)

: Durch einen Stromunterbruch kann die Rickmeldung "Zuleitung oder Motor priifen" entstehen.

Die genaue Ursache ist nicht bekannt, moglich sind ein nicht angeschlossener Motor, defekte
Endschalter oder ein ausgel6ster Thermoschalter vom Motor.

9.4.3. GLT-Objekt

Parametername

Anzeige

Beschreibung

GLT-Objekt
senden

* aus

* nur auslesen

* senden bei Anderung

* senden bei Anderung
der Stoérungsbits

Das Kommunikationsobjekt
Riickmeldung Leitsystem wird
ausgeblendet

aus =

Der Aktor sendet nie aktiv,
sondern das Leitsystem muss
anfragen. Das ganze
Kommunikationsobjekt wird
gesendet

nur auslesen =

senden bei Anderung =
Der Aktor sendet bei jeder
Anderung eines Wertes in
diesem Kommunikationsobjekt

senden bei Anderung der Stérungsbits =
(kommenden und gehenden):
Bei Zutreffen sendet der Aktor
die Statusmeldungen "Zuleitung
oder Motor priifen"

Applikationsbeschreibung
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9.5. Kanal, Produkt-Positionierung

Parametername Anzeige Beschreibung

Der Parameter legt fest, wie lange ein Wippen
Wippdauer [ms] 0...5000 / Schritt bei Lokal- und Zentralbefehlen, sowie
kurzes Driicken des Priftasters dauert

Die entsprechende Position (P1...P4) mit ihrer

Bescheytthungsposmon *P1 *P3 Zeiteinstellung (siehe nachfolgend) wird
entspricht * P2 * P4 iibernommen
Position P1 von Endlage 0...5000 [ms] 4 Beschattungsposition (Winkel) in der Endlage,
unten 0..59[s] (1) d.h. Store ganz unten / geschlossen
Position P2 von Endlage 0...5000 [ms] Position (Winkel) mehr offen als
Beschattungsposition P1 aber mehr
unten 0 59 [S] (15)
geschlossen als P3
Position P3 von Endlage 0...5000 [ms] ¥ Position (Winkel) mehr offen als
Beschattungsposition P2 aber mehr
unten 0 59 [S] (15)
geschlossen als P4
Position P4 von Endlage 0...5000 [ms] 1l .
unten 0. 59 s] ™ Lamellen stehen horizontal

a4 Einstellungsbereich bei Lamellenprodukt - Die eingestellte Zeit darf nicht grésser sein als die Zeit von

Parameter ,max. Lamellenwendezeit bei angehobenen Behang“ (siehe Kapitel 9.7).

) Einstellungsbereich bei Rollladen, Markise oder Fenster als ausgewahlter Produkttyp (siehe Kapitel 9.2).

9.6. Kanal, Produkt-Motoreinstellungen

Parametername Anzeige Beschreibung

Direktes Umschalten von einer Ab- in die Auf-
Relaisumschaltzeit [ms] 700 ... 5000 Richtung wird mit einer Pause ausgefiihrt
(Schutz des Motors)

Die eingestellte Zeit kompensiert das
Motornachlauf Auf [ms] 0...5000 Nachlaufen des Motors nach dem Abschalten
des Relais beim Hochfahren

Die eingestellte Zeit kompensiert das
Motornachlauf Ab [ms] 0...5000 Nachlaufen des Motors nach dem Abschalten
des Relais beim Runterfahren

Die eingestellte Zeit kompensiert die
0...5000 Anlaufverzogerung des Motors nach dem
Einschalten des Relais

permanent ein =

Die Laufzeiten zwischen den mechanischen
Endschaltern im Motor werden dauernd
automatisch gemessen. Laufzeit muss nicht
manuell gemessen werden. Anderungen durch
Alterung und Warmeunterschiede etc.
werden automatisch erkannt.

Motoranlaufverzogerung
[ms]

) einmal nach Applikation programmieren =

* permanent ein Die Laufzeiten werden nach dem Download der

* einmal nach Applikation | ETs-Applikation automatisch einmal

Automatische programmieren eingemessen. Dies erfolgt, sobald der Aktor

Endlagenerkennung * einmal nach Reset oder | einmal von ganz oben nach ganz unten und
Busspannungswiederkehr | ymgekehrt fihrt. Anschliessend wird immer mit

® aus dieser gespeicherten Zeit gerechnet.

einmal nach Reset oder
Busspannungswiederkehr =

Die Laufzeiten werden nach einem
Busspannungsausfall bzw. nach einem Reset neu
eingemessen.

aus = automatische Endlagenerkennung
deaktiviert.
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Volle Laufzeit von der unteren bis zur
oberen Endlage

Volle Laufzeit von der oberen bis zu der
unteren Endlage

Laufzeit Auf [s] *® 0... 600

Laufzeit Ab [s] ¢ 0... 600

* nicht andern
Motordrehrichtung @ndern | ¢ Motordrehrichtung
andern

Zum Andern der Drehrichtung nach einem
Fehlanschluss durch den Installateur

18 . Dje Parameter werden durch den Parameter Automatische Endlagenerkennung (wenn = aus) eingeblendet.

9.7. Kanal, Produkt-Eigenschaften

Parametername Anzeige Beschreibung

Bezeichnung des mathematischen Modells
fir die jeweilige Fahrstrategie, d.h.:

Die Reihenfolge der Bewegungen, welche
sicherstellen, dass das Fassadenprodukt
schlieBlich in der korrekten,
reproduzierbaren Position gemal Vorgabe

* von unten anfahren (Sollwert) steht.
Fahrstrategie * von oben anfahren von unten anfahren = Lamellenprodukt
* von beiden Seiten oder Rollladen
anfahren mit 2 Endschaltern
von oben anfahren = Lamellenprodukt
mit 2 oder 3
Endschaltern
von beiden Seiten = Ausstellmarkise,
anfahren 0.a.
max. Lamellenwendezeit Die gemessene Zeit zwischen Endlage
) 0...5000 unten (Lamellen geschlossen) und der

: (17)
(Burchsicht) [ms] Durchsichtsposition (Lamellen waagerecht)

Die gemessene Zeit zwischen der
Arbeitsstellung (Lamellenwinkel in Abfahrt)
und der Durchsichtsposition (Lamellen

max. Lamellenwendezeit
bei angehobenen Behang 0...5000

(18)

[ms] waagerecht)

SchlieRspiel [ms] 0 . 5000 Kom.pens?tion des mechanischen
SchlieBspiels

. Kompensation des mechanischen

Wendespiel [ms] 0...5000 Wendespiels nach einem Richtungswechsel
Fiir die Fahrstrategie "von oben"

Ausholzeit Auf [ms] 0 . 5000 ZEIt: dlf? definiert, wie weit der Behang '
zusatzlich hochgezogen werden muss um in
die Beschattungsposition zu fahren
Flr die Fahrstrategien "von oben" und "von

Ausholzeit Ab [ms] 0. 5000 beiden Seiten": Zeit, die definiert, wie weit

der Behang nach unten fahren muss um die
Beschattungsposition zu erreichen

(18) *ja ja = Verhindert, dass die Markisen in der

* nein unteren Endlage durchhangen

Tuch spannen

(17) |

. Dieser Parameter wird nur bei ausgewahltem Lamelleprodukt beriicksichtigt.
(18) |

Die eingestellte Zeit wird nur bei ,Jalousie offen abfahrend” als ausgewdhlter Produkttyp (siehe
Kapitel 9.2) beachtet.

19 . Dieser Parameter wird nur bei Auswahl einer Markise als Produkttyp eingeblendet.
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9.8. Kanal, Szenensteuerung

Im Register Szenensteuerung konnen Sie bis zu 8 Szenen pro Kanal definieren. Die weiteren
Szenenzuordnungen (2 bis 8) werden hier nicht detailliert, da die Parametrierung identisch
wie bei Szenenzuordnung 1 ist.

Parametername Anzeige Beschreibung
ja = die bisher konfigurierten
_ Szenenwerte werden geloscht
Gespeicherte Szenenwerte .ia und neu iiberschrieben

bei Download

iiberschreiben * nein nein = gespeicherte Szenenwerte
werden bei dem Download der
ETS-Applikation behaltet
Szenenzuordnung 1 *ja
g ) . Szenenzuordnungsnummer 1 verwenden
verwenden * nein
Szene @ 1..64 KNX Szenennummer vergeben
¢ kein Fahrbefehl
o Auf
e Ab
* Cvcfh: I Wenn die Szene aufgerufen wird, dann wird
i Inke . . e .
Befeh! R ) in die Position gemass getroffener Auswahl
* Hoéhe + Winkel fah
. Pl gefahren
. P2
. P3
e P4
Hohe [%] ®Y 0...100 Definition der gewiinschten Héhe
. Definition des gewlinschten
Winkel [3%] ! 0...100 Lamellenwinke%s
keine = keine Sperrung
Sperrfunktion * keine ; ;
« Automatiksperre automatiksperre = Automatiksperre
aktiviert
Szenenzuordnung 2 *ja
& ) . Szenenzuordnungsnummer 2 verwenden
verwenden * nein
Szenenzuordnung 3 *ja
g ) . Szenenzuordnungsnummer 3 verwenden
verwenden * nein
Szenenzuordnung 4 *ja
g ) . Szenenzuordnungsnummer 4 verwenden
verwenden * nein
Szenenzuordnung 5 *ja
g ) . Szenenzuordnungsnummer 5 verwenden
verwenden * nein
Szenenzuordnung 6 *ja
g ) . Szenenzuordnungsnummer 6 verwenden
verwenden * nein
Szenenzuordnung 7 *ja
g ) . Szenenzuordnungsnummer 7 verwenden
verwenden * nein
Szenenzuordnung 8 *ja
g ) . Szenenzuordnungsnummer 8 verwenden
verwenden * nein

: Die Parameter werden durch den Parameter Szenenzuordnung 1 verwenden (wenn = ja) eingeblendet.
: Diese Eingabefelder erscheinen, wenn vorgangig "Héhe" und/oder "Winkel" gewahlt wurde.
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9.9. Kanal, Logik

Im Register Logik kdnnen Sie Raumfunktionen wie z. B. Prasenz, Heizen/Kuhlen, usw. auf
Grund von EIB/KNX-Signalen realisieren.

Parametername

Anzeige

Beschreibung

Logik Eingang 1 verwenden
mit

Logik Eingang 2 verwenden
mit

Logik Eingang 3 verwenden
mit

Logik Eingang 4 verwenden
mit

nicht verwendet
KNX Eingang 1
KNX Eingang 2
KNX Eingang 3
KNX Eingang 4

Flr jeden Eingang 1...4 kénnen sowohl die
EIB/KNX Objekte verwendet werden

Logik Ausgang 1 : :Lns Logik Ausgang 1 verwenden
Zeile aus Wahrheitstabelle Angabe der Wahrhe!tstabellen-Zelle .
verwenden @ 1..16 entsprechend technischer Dokumentation.
Siehe untenstehende Wahrheitstabelle
* kein e Hohe +
. ;a;:rbefehl . \;vllnkel Wenn das Kommunikationsobjekt Logik
Fahrbefehl ®? . Ab . p2 Ausgang 1 = Ein, dann wird in die Position
« Hohe . p3 gemass getroffener Auswahl gefahren
* Winkel * P4
Hohe [%] ¥ 0...100 Definition der gewiinschten Héhe
Winkel [%] @ 0...100 Definition des gewiinschten Lamellenwinkels
Keine Sperre oder die gewahlte Sperre ist aktiv.
« keine Die Sicherheitssperre sperrt die zentralen

Sperrfunktion @22)

Automatiksperre
Sicherheitssperre

Befehle (Kommunikationsobjekte
"Zentralbefehl"). Die Sperre (intern) wird auf
die voreingestellte Prioritdtsstufe gesetzt (siehe
Kapitel 10)

Lokalbefeh! #

Gesperrt
Eingeschrankt
Freigegeben

Gesperrt = Keine Bedienung moglich

Lokale Bedienung in einem
eingeschrédnkten Bereich
moglich. Der Bereich wird mit
den Parametern
Bedienungsbereich und
Grenze [%]definiert

Eingeschrankt =

Freigegeben = Lokale Bedienung freigegeben

Bedienungsbereich @)

Winkel von oben bis Grenze
Winkel von unten bis
Grenze

Héhe von oben bis Grenze
Hoébe von unten bis Grenze

Durch entsprechende Auswahl wird hier der
Bedienungsbereich fiir den Winkel oder die
Hohe bis zu einem bestimmten Wert (Grenze)
frei gegeben

Grenze [%] @) 0...100 Wert der Grenze fiir den Bedienungsbereich
Logik Ausgang 1 auf KNX * ja Zustandsanderungen werden auf dem KNX-
senden ®@ * nein Bus Ubertragen
Logik Ausgang 2 : :luns Logik Ausgang 2 verwenden

. * ein .
Logik Ausgang 3 . aus Logik Ausgang 3 verwenden

. * ein .
Logik Ausgang 4 . aus Logik Ausgang 4 verwenden

(22)
(23)
(24)
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Hinweise zum Verhalten nach Reset (Initialverhalten):

EIB/KNX-Eingdnge missen einen Wert (0/1) empfangen. Erst wenn alle EIB/KNX-Eingadnge
definiert sind, wird die Funktion (Zeile aus der Wahrheitstabelle) ausgefihrt.

Wahrheitstabelle zur Logik:

. Logik-Eingdnge

Zeilenummer Ea £3 B2 1
16 1 1 1 1
15 1 1 1 0
14 1 1 0 1
13 1 1 0 0
12 1 0 1 1
11 1 0 1 0
10 1 0 0 1
9 1 0 0 0
8 0 1 1 1
7 0 1 1 0
6 0 1 0 1
5 0 1 0 0
4 0 0 1 1
3 0 0 1 0
2 0 0 0 1
1 0 0 0 0

Der Zustand des Logik-Ausgangs ist nur wahr, wenn die Zustande aller verwendeten Logik-
Eingdnge mit den Zustanden der ausgewadhlten Wahrheitstabellen-Zeile Uibereinstimmen.
Solange mindestens einer der verwendeten Logik-Eingange noch keinen Wert seit Aufstarten
empfangen hat, bleibt der Logik-Ausgang 0.

Ist gar kein Logik-Eingang verwendet, so ist der Logik-Ausgang immer O.

10. Prioritaten

In der nachstehenden Tabelle werden die festen voreingestellten Prioritdten bzw. die Reihenfolge
der aufgefiihrten Elemente angegeben.

hochste Prioritat

geringste Prioritat

Priftaster

Sicherheitsobjekt 1

Logik-Ausgang 1 (Sperrfunktion: Sicherheitssperre)

Logik-Ausgang 2 (Sperrfunktion: Sicherheitssperre)

GLT-Objekt (z.B. Prioritatsbefehl von einem tbergeordneten Leitsystem)

Logik-Ausgang 3 (Sperrfunktion: Sicherheitssperre)

Logik-Ausgang 4 (Sperrfunktion: Sicherheitssperre)

Sicherheitsobjekt 2

Sicherheitsobjekt 3

Lokalbefehle

Zentralbefehle
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