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Montage und Anschluss

Montage und Anschluss des Gerates

Der CAN-BC2 wird entsprechend den ortlichen Vorschriften in einen Verteilerkasten eingebaut oder
auf eine ebene Befestigungsflache in einem trockenen Raum montiert. Er kann auf eine Hutschiene
(DIN-Tragschiene TS35 nach EN 50022) aufgeschnappt werden oder Uber die 2 Locher in der Ge-
hausewanne auf die Befestigungsflache geschraubt werden.

Q) ©

Die 4 Schrauben an der Vorderseite |6sen und den
Deckel abheben.

@ CANBC2 1;‘9@

o W -

Befestigungsmal3e und Abmessungen

45 4 mm

126,8 mm

76,5 mm




Montage und Anschluss

Stromversorgung

Der Buskonverter bendtigt eine 12V-Stromversorgung die vom speisenden CAN-Busnetz stammt. Die
Versorgung erfolgt nur von einer Seite des CAN-Busnetzes, da die andere Seite potentialfrei ist, d.h.
die 12V-Spannungsversorgung wird nicht durchgeschliffen.

O coeeoemeeeee )
eoeoemeceoee

CAN-Bus . @ s Potentialfreies
3, g, CAN-Busnetz
Stromver- N @ L @ = (CAN-Bus 2)
sorgung o . | @ | —
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CAN-Bus Kabelwahl und Netzwerktopologie

Die Grundlagen der CAN-Busverkabelung sind in den Anleitungen der frei programmierbaren Regler
ausfihrlich beschrieben und sind unbedingt zu beachten.

In dieser Anleitung werden nur einige geratespezifische Eigenschaften beschrieben.

Jedes CAN-Netzwerk ist beim ersten und letzten Netzwerkteilnehmer mit einem 120 Ohm Busab-
schluss zu versehen (terminieren - mit Steckbriicke). In einem CAN-Netzwerk sind also immer zwei
Abschlusswiderstande (jeweils am Ende) zu finden. Wegen der potentialfreien Trennung durch den
Buskonverter ist auf jeder CAN-Busseite eine Steckbriicke vorhanden, die entsprechend der CAN-
Netzwerktopologie zu stecken ist.

M-Bus
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Montage und Anschluss
Beispiel: Netzwerk iber mehrere Gebaude mit CAN-Buskonverter CAN-BC2
Symbolerklarung:

e Ger2aat mit eigener RIMGIOSWRIHIINg ( UVR1I6x 2,

e Ger2at versorgt sich ¢wTe,r éden Bus (CAN I/ O,

é C-Buskonverter (CAN-BC2)

term open
(] ¢ terminiert (EndmmelrédtTee)r mi ni erung of fen

|I| é C-Bus-Uberspannungsableiter @ ... Gasentladungsableiter fur indirekte Erdung

+ term open . ! term term . ' term

[ . : [

ig cos :

......... e -

(§p|§ ’ i§ !E

= E1 3
indirekte Erdung ﬁﬁ]

indirekte Erdung
Max. Leitungslange: je nach eingestellter Busrate im entkoppelten Netzwerk (CAN-Bus 2)

optional

Geradteeinstellungen

Allgernein | CAMN-E |_-E=us

Busrate | 50 kbit/s {Standard)

M-Bus

Mit CAN-Bus-Uberspannungsableiter: Der Schirm des entkoppelten Netzwerkes wird bei jedem
Buskonverter auf CAN-Bus Masse (GND) angeschlossen. Dieser Schirm darf nicht direkt geerdet
werden.

Ohne CAN-Bus-Uberspannungsableiter: Diese Variante bietet nur einen Schutz gegen Potentialun-
terschiede bis max. 1kV, darf jedoch nicht als Blitzschutz angesehen werden. In diesem Fall sollte
der Schirm der Leitung zwischen den CAN-Buskonvertern an einem Punkt méglichst in der Lei-
tungsmitte geerdet werden. Es wird empfohlen den Schirm in den anderen Geb&uden mittels eines
Gasentladungsableiters indirekt zu erden.

Der CAN-Buskonverter ist wie ein Repeater. Er empfangt CAN-Bussignale und sendet sie weiter.
Daher ist jede Leitungsstrecke auf beiden Seiten von CAN-Buskonvertern als eigenes CAN-Busnetz
zu betrachten.



Montage und Anschluss
Stichleitungen
Stichleitungen in einem CAN-Busnetz sind grundsatzlich nicht zulassig.

Um zuverlassige lange Stichleitungen zu erzeugen wird der CAN-Buskonverter verwendet. Damit
wird die Stichleitung vom anderen CAN-Busnetz entkoppelt und kann als eigenstandiges CAN-
Busnetz betrachtet werden.

UVR16x2 UVR16x2
_/

>eigensténdiges
CAN-Busnetz

UVR16x2 Clll UVR16x2
CAN-BC2
= % =
~— 7/

Anschlisse DL-Bus und M-Bus

H; Bus Die Polung des M-Bus-Anschlusses ist vertauschbar.

RIS

DL-Bus

EE

Datenleitung ftr DL-Bus
Der DL-Bus besteht aus 2 Adern: DL und GND (Sensormasse). Die Spannungsversorgung fur die
DL-Bus-Sensoren wird tber den DL-Bus selbst geliefert.

Die Leitungsverlegung kann sternférmig oder aber auch seriell (von einem Gerét zu nachsten) aufge-
baut werden.

Als Datenleitung kann jedes Kabel mit einem Querschnitt von 0,75 mm? bis max. 30 m Lange ver-
wendet werden. Fir l&angere Leitungen empfehlen wir die Verwendung eines geschirmten Kabels.

Lange eng nebeneinander verlegte Kabelkanéle flr Netz- und Datenleitungen fuhren dazu, dass Sto-
rungen vom Netz in die Datenleitungen einstreuen. Es wird daher ein Mindestabstand von 20 cm zwi-
schen zwei Kabelkanélen oder die Verwendung geschirmter Leitungen empfohlen.

Die Datenleitung darf nie mit einer CAN- oder M-Busleitung im selben Kabel gefuhrt werden.

8



Montage und Anschluss

Buslast von DL-Sensoren

Die Versorgung und die Signalibergabe von DL-Bussensoren erfolgt gemeinsam uber eine 2-polige
Leitung. Eine zusatzliche Unterstitzung der Stromversorgung durch ein externes Netzgerat (wie beim
CAN-BuSs) ist nicht moglich.

Durch den relativ hohen Str oBudlastiabkadédt efewsodem:

Der Regler UVR 16x2 liefert die maximale Buslast von 100%. Die Buslasten der elektronischen Sen-
soren werden in den technischen Daten der jeweiligen Sensoren angefiihrt.

Beispiel: Der elektronische Sensor FTS4-50DL hat eine Buslast von 25%. Es kénnen daher maximal
vier FTS4-50DL an den DL-Bus angeschlossen werden.

M-Busleitung

Der M-Bus besteht aus 2 Adern: M-Bus und GND (Sensormasse). Die Spannungsversorgung fir das
Auslesen der M-Busgerate wird vom Buskonverter geliefert.
Die Leitungsverlegung kann sternférmig oder aber auch seriell (von einem Gerat zu nachsten) aufge-
baut werden. Eine ringférmige Verkabelung ist nicht erlaubt.

Als M-Busleitung wird ein zweiadriges abgeschirmtes Kabel verwendet (z.B. Telefonkabel J-Y(ST)Y
2 x 2 x 0,8 mm). Die maximale Gesamtkabelldange héangt von der Anzahl der angeschlossenen M-
Busgerate und dem Leitungsquerschnitt ab.

Die M-Busleitung darf nie mit einer CAN- oder DL-Busleitung im selben Kabel gefiihrt werden.



Grundlagen

Grundlagen

Der CAN-Buskonverter stellt fur alle CAN-Bus Gerate zusatzliche Schnittstellen zur Verfligung.

Aulerdem stehen alle Funktionsmodule der X2-Geréatefamilie zur Verfiigung. Dadurch kénnen Bus-
Eingangswerte direkt im Buskonverter verarbeitet werden. Die Ergebnisse der Funktionen kénnen als
Netzwerkausgange an andere Gerate Gbergeben, visualisiert oder auch geloggt werden.

Die Programmierung erfolgt mit der Software TAPPS2. Der CAN-BC2 kann Uber den Regler
UVR16x2, tiber CAN-MTx2 oder das Interface C.M.l. bedient werden.

System-Mindestanforderungen

Programmierung: TAPPS2 Version 1.10

Programmierung

Visualisierung: TA-Designer Version 1.17

Zugriff: C.M.l. Version 1.27
UVR16x2 Version V1.23
CAN-MTx2 Version V1.08

Schnittstellen

Potentialfreier CAN-Bus mit erhdhter Storsicherheit

Der CAN-BC2 wird zur Fernverbindung innerhalb eines Reglerverbundes oder von Netzwerkgrup-
pen eingesetzt. Das kdnnen mehrere Gruppen von CAN-Bus-Verbindungen sein und/oder weiter ent-
fernte CAN-Busteilnehmer, beispielsweise in einer Heizzentrale.

Diese Schnittstelle ist tiber eine optische Ubertragungsstrecke vom Primar-CAN-Bus elektrisch po-
tentialgetrennt.

Es empfiehlt sich auf beiden Seiten eines langen Kabels einen Buskonverter zu verwenden, damit
entlang der gesamten Fernverbindung keine kritischen elektronischen Teile am Bus anliegen. Der
CAN-BC2 schiitzt gegen Potentialunterschiede von max. 1kV und kann daher nicht als Schutz ge-
gen Uberspannungen durch Blitzschlag angesehen werden.

Hinweis: Jeder CAN-Bus-Teilnehmer ist durch seine eigene CAN-Knotennummer von insgesamt 62
mdglichen Knotennummern gekennzeichnet. Bei der Netzwerkplanung ist darauf Ricksicht zu neh-
men, dass ein Buskonverter die Netze aus Sicht der Daten nicht entkoppelt und somit die Anzahl
der verfligbaren Knotennummern nicht erhdht. Als Busteilnehmer erhalt jeder einzelne Konverter
selbst eine eigene Knotennummer. Diese eigene Nummer ist fiir beide CAN-Seiten (Priméar und po-
tentialfrei) identisch.

M-Bus (Messbus)
Der M-Bus ist ein Master-Slave-System fir die Datenauslesung von Energie- und Volumenzahlern
(Strom, Warme, Wasser, Gas).

Der CAN-BC2 ist fur maximal 4 M-B u s Aunit loadsfAi konzi pi eBusZihle
mit je 1 Aunit | o a d fiDeraBusgoaverteh (Mastery lest zyklisch dleeVWerte der
einzelnen Geréate aus, die Intervallzeit ist einstellbar.

Dieser Buskonverter ist daher als Master fur den parallelen Anschluss von maximal vier M-
Buszéahlern (Slaves) geeignet.

Es kdnnen in Summe max. 32 M-Buswerte pro Buskonverter ausgelesen werden. Es darf nur einen
Master im M-Bus-System geben.

10



Grundlagen

DL-Bus

Der DL-Bus ist eine Entwicklung der Technischen Alternative und dient zum Einlesen von Messwer-
ten der DL-Sensoren,

Er besteht aus nur 2 Adern: DL und GND (Sensormasse). Die Spannungsversorgung fur die DL-Bus-
Sensoren wird uber den DL-Bus selbst geliefert.

Module

Durch den Einsatz von Modulen kann die Anzahl der Schnittstellen erweitert werden. Es kann jeweils
nur ein Erweiterungsmodul in den CAN-Buskonverter eingesetzt werden. Diese Module werden in
eigenen Anleitungen ausfihrlich beschrieben.

KNX-Modul MD-KNX

Mit Hilfe dieses Moduls ist die Anbindung des CAN-Busnetzes an das KNX-Busnetz moglich. Es kon-
nen bis zu 64 Werte auf den KNX-Bus ausgegeben und 64 Werte vom KNX-Bus eingelesen werden.
Modbus/M-Bus-Modul

Das Modul hat eine Modbus RTU-Schnittstelle, die entweder als Master oder Slave konfigurierbar ist.
Es konnen bis zu 64 Werte auf den Modbus-Bus ausgegeben und 64 Werte vom Modbus eingelesen
werden.

Zusatzlich hat das Modul eine Schnittstelle zum Auslesen von weiteren vier M-Buszahlern. Es kbnnen
in Summe maximal 32 M-Buswerte ausgelesen werden.

11



Programmierung mit TAPPS2 / Bezeichnungen

Programmierung mit TAPPS2

Nachfolgend wird fur alle Elemente die Parametrierung in der Programmiersoftware TAPPS2 be-
schrieben.

Bezeichnungen

Zur Bezeichnung aller Elemente kénnen vorgegebene Bezeichnungen aus verschiedenen Bezeich-
nungsgruppen oder benutzerdefinierte Bezeichnungen ausgewahlt werden.

Zusétzlich kann jeder Bezeichnung eine Zahl 11 16 zugeordnet werden.

Benutzerdefinierte Bezeichnungen

Es kénnen bis zu 100 verschiedene Bezeichnungen vom Benutzer definiert werden. Die maximale
Anzahl an Zeichen pro Bezeichnung ist 24.

Die bereits definierten Bezeichnungen stehen allen Elementen (Funktionen, Fixwerte, Bus-Ein- und
Ausgange) zur Verfligung.

Beispiel:

Dem CAN-Eingang 1 soll eine benutzerdefinierte Bezeichnung zugeteilt werden.

CAM-Eingdnge - Analog 1 - -——---——-——-

Zeichnungsobiskt: | Analog | F— v
Gergk | Parameter |
Bez.-Gruppe Temperaktur Isbwert hd
Bezeichnung Terperatur Leitung e
Bez.-Index Solarstrablung Istwert
= allgemein Solarstrablung Sollwert
Knokennurmrmet Druck Istwert
Ausgangsnummer Druck Sollwert
CAN-Bus Timeout Feuchte Istwert
= Einheit Feuchte Solwert
Messqrifie Regen Isbwert
Einheit F'\fagen .SDllwert
Dimensionslos Iskwert
Sensorkorrektur ) )
Dimensionslos Sollwert
2 vert bei Tmeout Durchfluss Iskwert
Ausgabewert

Durchfluss Solhwert

=/ Sensorcheck Geschwindigkeit Istwert

sensorcheck izeschwindigkeit Sallwert
= Kurzschlussschwelle Zeit
Schimelhwert Spannung
= Kurzschlusswert Skrom
Ausgabewert Widerstand
=l Unterbrechungsschwelle | Leistung
Schwelwert Energie

=) Unterbrechungswert C02-Gehalt

pusgabenet N |

(a4 ] [ Ok, ohne Zuweisen ] [ Abbrechen ]
1
Eez.-Gruppe Berutzerdsf, # | Klick auf das Feld zum Erstellen der gewiinsch-

v % ten Bezeichnung.

Bez.-Index

12



Programmierung mit TAPPS2 / Bezeichnungen

Benutzerdefinierte Bezeichnungen vemalten@ Eingabe der Bezeichnungen
k)

Maximal 24 Zeichen

1 2-5enssar L
E Sensor Turnsaal
Bez,-Gruppe Bernutzerdef, -~
Bezeichnung D2-Zenssor v ] Auswahl aus der Liste der bereits angelegten
Bez.-Index O2-Senssor ~ benutzerdefinierten Bezeichnungen.
E allgemein
T¥P
Bez.-Gruppe Benutzerdef. “ | Die gewiinschte Bezeichnung wird angezeigt
Bezeichnung Sensor Turnsaal
Bez.-Index

13



Programmierung mit TAPPS2 / Fixwerte

Fixwerte

In diesem MenlU kénnen bis zu 64 Fixwerte definiert werden, die z.B. als Eingangsvariablen von
Funktionen verwendet werden kénnen.

Beispiel:

[FO unbenutzt

Fixwerte - unbenutzt E

H<

Zeichnungsobjekt: | unbenutzt
— unbenutzt
Pararneter |
Fixwert 2 -
Bez.-Gruppe Fizwmert 3
) Fizwert 4
Bezeichnung Fiscwert 5
Bez.-Inde:x Fixwert &
= Allgemein Fizmert 7
Fizwert §
Typ Fixwerk 9
Funktionsgrafie | [Fixwert 10
Fizwert 11
Hmschalten Fizawert 12
Minirnurn Fizwert 13
Mainnun Fizxwerk 14
. Fizwert 15
B AR Fizawert 16
Werk
Enderbar durch
[ I ] [ Ok, ohne Zuweisen ] [ abbrechen
Fixwerttyp
Nach Auswahl des gewtiinschten Fixwertes erfolgt die Festlegung des Fixwerttyps.
¢ Digital
e Analog
e Impuls
Digital
e Auswahl der Messgrof3e:
e Aus/Ein
e Nein/Ja
B allgemein
Typ Digital

Funktionsgrifie | &us | Ein

Umschalten Auswahlbo

14
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Auswahl, ob der Status Uber eine Auswahl-
box oder durch einfachen Klick umgeschal-

Minimurm M tet werden kann.
Mlaimurm Klick,



Programmierung mit TAPPS2 / Fixwerte
Analog
Auswahl aus einer Vielzahl von Einheiten bzw. Dimensionen

Funktionsarilie iyl ys s w

Urnzchalken dimensionslas A~
Mirirnurn dimensionslos(, 13

Maximum Arbeitszahl

Fixwerkt dimensionslos(, 5

Werk

finderbar durch | Sobalstrablung

Minirmurn 50,0 °C Nach Vergabe der Bezeichnung erfolgt die
Maimum 85,0 °C Festlegung der erlaubten Grenzen und des
B Fixwert aktuellen Fixwertes. Innerhalb dieser Gren-
Wert 55,0 ¢ zen kann der Wert im Menu verstellt wer-
den.
Impuls

Mit diesem Fixwert kdnnen kurze Impulse durch Antippen im Menl erzeugt werden.
Beispiel:

Fixwerte - Fixwert 1 - unbenutzt

Zeichrnungsaobjekk: | Fixwmert 1 w |

Parameker |

Bez.-Gruppe
Bezeichrnung
Bez.-Inde:x
= Allgemein
unbenutzt "
Furkkionsarélie |unbenukzk
Umschalken Digital
Miniraumn Ainalog

Maxirmur

I=I Fixwert
\Werk
fnderbar durch

Ik, l [ I, ohne Zuweisen ] [ abbrechen
B allgemein Auswahl der Funktionsgrof3e: Bei Betati-
Typ Irpuls gung wird wahlweise ein EIN-Impuls (von
Furktionsgrife [aane +~ | AUS auf EIN) oder ein AUS-Impuls (von EIN

Urnschalken auf AUS) erzeugt werden.
Flinirriarn ALS-Impuls

15



Programmierung mit TAPPS2 / Fixwerte

Bezeichnung

Eingabe der Fixwertbezeichnung durch Auswahl vorgegebener Bezeichnungen oder benutzerdefinier-
ter Bezeichnungen.

Zusétzlich kann jeder Bezeichnung eine Zahl 11 16 zugeordnet werden.

Einschrankung der Veranderbarkeit

Fur alle Fixwerte kann eingestellt werden, aus welcher Benutzerebene der Fixwert verandert werden
darf:

El Fixwert

16



Programmierung mit TAPPS2 / Funktionen
Funktionen

Es kénnen 41 verschiedene Funktionen ausgewahlt und bis zu 22 Funktionen angelegt wer-
den. Funktionen kénnen auch mehrfach angewendet werden.

Jeder Funktion werden Eingangsvariablen zugeordnet. Uber die Eingangsvariablen erhalt die Funk-
tion alle zur internen Entscheidung erforderlichen Daten.

Jede Funkt i on Fileigaben ¢atkeri vdiee tA oder deaktiviert we

Innerhalb der Funktion werden mit Hilfe der Daten und Parametereinstellungen die Entscheidungen
und Sollwerte berechnet und als Ausgangsvariablen zur Verfiigung gestellt.

Eine Funktion kann im Gesamtsystem daher nur dann Aufgaben erfillen, wenn sie mit seinen Ein-
und Ausgangsvariablen mit anderen Teilen des Systems (andere Funktionen oder Netzwerk) verbun-
den ist.

Die Beschreibung der einzelnen Funktionsmodule befindet sich in den Anleitungen von UVR16x2,
RSM610 oder CAN-IO 45. In dieser Anleitung werden nur allgemeine Hinweise zur Programmierung
der Funktionen gegeben.

Auswahl einer neuen Funktion

CAMN-BC2 A
(= Eir- und Ausgange
CAN-AUsgang Die Arbeitsweise mit TAPPS2 wird im Manual fir TAPPS2 beschrie-
CAM-Eingang ben (Siehe HIEANMapuali k b d A r FIfi a BARRS2)A
DL-Ausgang
DL-Eingang
Fixwert
M-Bus Eingang
Signal-Ubergabe
Signal-Ubernabime
Syskermmert
[=)- Funkkionen
Analogfunkkion
AnfFarderung Heizung
AnfFarderung Kiklung
AnfFarderung \Warrwassgr
Bereichsfunkkion

Bezeichnung

Nach Auswahl und Einfligen der Funktion in der Zeichenoberflache wird die Funktionsbezeichnung
festgelegt.

Beispiel: Analoafunktion

Analogfunktion - ------------

Eingangsvariablen | Parameter | aysgangsvariablen

Bez.-Gruppe Allgemein w

Bezeichnung
Bez.-Index Benutzerdef.
Ei ngabe der Funktionsbezeichnung durch Auswaehl Y

mei nenfi Bezeichnungsgruppe oder benutzerdefiniert
Zusatzlich kann jeder Bezeichnung eine Zahl 17 16 zugeordnet werden.
Die Erstellung benutzerdefinierter Bezeichnungen wird im Kapitel Bezeichnungenfi beschrieben.
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Programmierung mit TAPPS2 / Funktionen

Eingangsvariablen

Eingangsvariablen stellen das Bindeglied zu Ausgangsvariablen aus anderen Funktionsmodulen oder

weiteren Quellen dar.

In den Beschreibungen der Funktionsmodule wird bei jeder Eingangsvariablen der Typ des Signals
angegeben. Digitale Eingangssignale (EINJAUS) kénnen normal oder invers tbernommen werden.

Jedes

Funkti onsmodul

ver f Frpigabedh erd i ki ee i Bhien ggaeugnsdu aerg

rung der gesamten Funktion darstellt. Dadurch wird eine einfache Sperre bzw. Freigabe der gesam-
ten Funktion durch ein Digitalsignal (EIN/AUS) erreicht.

Beispiel: Analogfunktion

Analogfunktion - Analog

‘ Eingangsvariablen Jearameter | Ausgangsvariablen

E Freigabe Funktion
Fin anzeigen
Quelletyp Benukzer
Skatus Ein
El Ergebnis (Freigabe = Aus)
Fin anzeigen
Quelletyp Benukzer
B Auswahl Multiplexer
Pin anzeigen [ ]
Queletyp
E Eingangsyariable 1

Fin anzeigen

unbenukzk

Queletyp Furnkktian
Quelle Heizkreis 1
Variable Yarlaufsolltemperatur

B Eingangswariable 2
Fin anzeigen

Queletyp Funkktian
Quelle Heizkreis 2
Yariable Yorlaufsollternperatur

El Eingangsvyariable 3

Dim amrainan o4

(] 4 ] [ abbrechen

Es stehen folgende Quelletypen zur
Verfligung:

Benutzer
Funktionen
Fixwerte
Systemwerte
DL-Bus
CAN-Bus Analog
CAN-Bus Digital
M-Bus

KNX-Bus (nur bei eingesetztem
Modul)

Modbus (nur bei eingesetztem
Modul)

Wichtig: Bei jeder Eingangsvariablen muss der Typ des Eingangssignals beachtet werden:
Analog (Zahlenwert) oder Digital (AUS/EIN).

18




Programmierung mit TAPPS2 / Funktionen
Bestimmte Eingangsvariablen sind flr das Funktionieren der Funktion unbedingt erforderlich und
kénnen nicht a u unbeéhutzth gest el It wer den. \Soledt angezaigdumain den
Beschreibung der Funktionen hervorgehoben. Andere kdnnen optional mit Quellen verknupft wer-
den.

Beispiel: TAPPS2

Darstellung in der Anleitung:
|

< Freigabe Funktion Freigabe

> Zubringertemp. <€ — Zubringertemperatur

> Referenziemp. €@ Referenztemperatur

> Mindesttemp. Zub. Mindesttemp. Zubringer

< Maximaltemp. Ref. Maximaltemp. Referenz

Nach Verkniipfung mit der Quelle wird festgelegt, welche Information (Variable) der Quelle an die
Funktion Ubergeben wird.

Beispiel: CAN-Bus Analog

E Kollektortemperatur
Pin anzeigen
Cuelletyp CAMN-Eingang Analog
Cuelle 1: T.Kollekkor 1
Yariable Messwerk b

B Referenzte
Firn anzeigen |RA&S Madus
Cruelletyp Sensarfehler

Cuelle Metzwerkfehler

e Messwert - der gemessene Wert

e RAS Modus - je nach Schalterstellung am Raumsensor (RAS, RASPT, RAS-PLUS, RAS-F)
werden folgende analoge Werte ausgegeben:
Automatik 0

Normal 1
Abgesenkt 2
Standby 3

e Sensorfehler 1 digitaler Wert, EIN, wenn Sensorfehler auftritt

o Netzwerkfehler i digitaler Wert, EIN wenn Timeout aktiv (= Fehler). Diese Anwendung steht
fur den M-Bus derzeit noch nicht zur Verfiigung.

Bei Verknipfung mit einer Funktion, werden die Ausgangsvariablen zur Auswahl angezeigt.

19
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Programmierung mit TAPPS2 / Funktionen

Parameter
Die Parameter sind Werte und Einstellungen, die durch den Benutzer vorgegeben werden.

Sie sind Einstellwerte, die es dem Anwender ermoglichen, das Modul an seine Anlageneigenschaften
anzupassen.

Beispiel: Vergleichsfunktion

Vergleichsfunktion - Vergleich

Eingangsvariabl sgangswvariablen

Bez.-Gruppe Allgermein b
Bezeichnung Yergleich
Bez.-Index
=
Funktionsgrilie Temperatur #C
Wert B 60,0 *C
Ciff. Ein 5,0K
DiFF. Aus 00K

Das Parameterment kann in der C.M.l.-Ansicht, je nach Funktion, auch in weitere Untermenis ge-
gliedert sein.

Werden optionale Sensoren nicht benutzt, so werden die dazugehérigen Einstellwerte grau darge-
stellt und kdnnen auch nicht parametriert werden.

Beispiel: Solarregelung, Eingangsvariable Begrenzungstemperatur ist unbenutzt
E Begrenzungstemperatur

Pin anzeigen Eingangsvariable
Quelletyp unbenutzt

E Begrenzungstemperatur
T.Beq. Max
Diff. Ein
Liff, Aus

Parameter
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Programmierung mit TAPPS2 / Funktionen

Hysteresen

Viele Parameter haben einstellbare Ein- und Ausschaltdifferenzen, die eine Schalthysterese bewir-
ken.

Beispiel:
Anforderungstemperatur der Funktion AAnforderung

E Anforderungstemperatur
T.anf, Sall &0,0=C

Ciff. Ein
Ciff, Aus

Die Anforderung erfolgt bei T.Anf. Soll + Diff. Ein (= 61°C), Die Abschaltung bei T.Anf. Soll + Diff. Aus
(= 69°C).

Die Werte Diff. Ein und Diff. Aus kbnnen auch negative Wert sein, werden aber in jedem Fall zur Soll-
temperatur addiert.

Beispiel fir einen negativen Diff-Wert:

B Anforderungstemperatur
T.&nf. Sall 0,0 =C

Diff, Ein -9,0K
Diff. Aus 0,0k

Die Anforderung erfolgt hier bei T.anf. Soll + Diff. Ein (= 51°C), Die Abschaltung bei T.Anf. Soll + Diff.
Aus (= 60°C).

Schematische Darstellung der Ein- und Ausschaltdifferenzen anhand von Maximal-
und Minimal-Schwellen

Temperatur A

MAX + Diff. Aus
MAX + Diff. Ein

MIN + Diff. Ein

NG MIN + Diff. Aus
>
Ausgang A Zeit
EIN
AUS
>
Zeit
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Programmierung mit TAPPS2 / Funktionen

Manche Eingangsvariablen konnen wahlweise vom Benutzer definiert oder mit anderen Quellen
(Eingange, Funktionen, etc.) verknupft werden. Werden Sie nicht verknupft, so wird deren Wert vom
Benutzer im Parameterbereich festgelegt. Wird aber die Verknipfung durchgefiihrt, so wird dieser

Wert im Parameterbereich grau
Beispiel: Vergleichsfunktion
Vergleichsfunktion 2
i & Freigabe Funktion A= B+ diff =
Treizkeniy e WertA . (A > B + lf) 1<
e Wert B A=B [

Vergleichsfunktion - Yergleich

Eingangsvariablen| Parameter |.ﬁ.usgangsvariablen

Bez.-Gruppe allgemein
Bezeichnung Wergleich
Bez.-Index

(a4 l [ Abbrechen ]
Vergleichsfunktion 2
DL  Eingangl{171) m ) }
T.Heizkreis WL 1 }‘I w4 Freigabe Funktion A= B o+ diff |
Wert A I, (& = B + diff) |
DL Eingang 2{1/2) I -
T Heizkrais RL 1 * e Wert B A=B

Vergleichsfunktion - Vergleich

Eingangsvariablen| Fararmeter |.ﬁ.usgangsvariablen

Bez,-Gruppe Allgermein
Bezeichnung Yergleich
Bez.-Index
=
oNsgrale  Tommmaggtur =
DiFry nag:
DiFF. fwis 0,0k

O

] [ abbrechen ]
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angezeigt und als We]

Wert B wurde in den Eingangsva-
riablen nicht verknlpft und muss
daher in den Parametern definiert
werden.

Wert B wurde in den Eingangsva-

riabeln verknlpft, daher wird der

Wert in den Paramet et
grau angezeigt.



FunktionsgrdofRen (Einheiten)

In vielen Funktionen kann aus einer Vielzahl von Funktionsgrof3en ausgewahlt werden. Diese Funkti-
onsgroRen haben Einheiten mit unterschiedlicher Anzahl von Nachkommastellen.

In allen Funktionsberechnungen (Ausnahme: Kennlinienfunktion) werden die Einheiten auf die jeweils
kleinste Einheit umgerechnet (I/min auf I/h, min, Std und Tage auf sec, MWh auf kWh, m/s auf km/h,
m und km auf mm, mm/h und mm/min auf mm/Tag, m3/h und m3/min auf m3/Tag)

Tabelle aller Funktionsgrofen

Programmierung mit TAPPS2 / Funktionen

FunktionsgroRRe

Nachkommastellen

FunktionsgrofRe

Nachkommastellen

dimensionslos 0 Liter 0
dimensionslos (,1) 1 Kubikmeter 0
Arbeitszahl 2 Durchfluss (alle) 0
dimensionslos (,5) 5 Leistung [KW] 2
Temperatur °C 1 Energie kWh 1
Globalstrahlung 0 Energie MWh 0
[Wim?]

CO,-Gehalt [ppm] 0 Spannung [V] 2
Prozent 1 Stromstéarke [mA] 1
Absolute Feuchte 1 Stromstéarke [A] 1
[9/m?]

Druck [bar] Widerstand [kQ] 2
Druck [mbar] 1 Anzahl Impulse 0
Druck [Pascal] 0 Geschwindigkeit 0

(alle)

Sekunden 0 Euro 2
Minuten 0 Dollar 2
Stunden 0 Grad (Winkel) 1
Tage 0

Beispiel: Wird ein Wert 100,0% (Funktionsgrof3e Prozent) ineinerFunkt i on al
nommen, so ist der Wert der dimensionslosen Grof3e 1000.

S

Adri me n
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Programmierung mit TAPPS2 / Funktionen

Ausgangsvariablen

Ausgangsvariablen stellen das Ergebnis des Funktionsmoduls dar. Sie sind die Eingangsvariablen
einer weiteren Funktion oder sind mit Bus-Ausgangen verknlpft. Eine Ausgangsvariable kann auch
mehrfach mit Funktions-Eingangsvariablen oder Bus-Ausgéngen verknipft werden.

Die Anzahl der Ausgangsvariablen ist je nach Funktion sehr unterschiedlich.

Beispiel: | n der VeRgleithit igoino tA e 8 e nu F u MHeizkieiem 2A3 Ausgbangsva
len.

Heizkreisregelung - Heizkreis 1

Eingangsvariablen | Paramefer | Ausgangsvariablen

B Anforderungssolltemp.
Fin anzeigen

E ¥Yorlaufsolltemperatur
Fin anzeigen

El Effektive Raumsolltemperatur
Fin anzeigen

E Heizkreispumpe
Fin anzeigen
Aisgang 1

El Mischer Auf/Zu
Fin anzeigen
Ausgang 3,4

B Mischer 0 - 100%
Fin anzeigen
Ausgang Keiner

B wWartungsbetrieb

Fin anzeigen

WiChtig: Bei jeder Ausgangsvariablen muss bei weiterer Verknipfung der Typ des Variablenwer-
tes beachtet werden:

Analog (Zahlenwert) oder Digital (AUS/EIN).
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Programmierung mit TAPPS2 / CAN-Bus

CAN-Bus

Das CAN-Netzwerk erméglicht die Kommunikation zwischen CAN-Busgeraten. Durch das Versenden
von analogen oder digitalen Werten Gber CAN-Ausgénge kdnnen andere CAN-Busgeréte diese Wer-
te als CAN-Eingange tbernehmen.

Es kdnnen bis zu 62 CAN-Busgeréate in einem Netz betrieben werden.
Jedes CAN-Busgerat muss eine eigene Knotennummer im Netz erhalten.

Der Leitungsaufbau eines CAN-Busnetzes wird in der Montageanleitung beschrieben.
Wird ein CAN-Eingang oder CAN-Ausgang in die Zeichnung eingefligt, kbnnen erstmalig die Gera-
teeinstellungen festgelegt werden. Diese gelten in der Folge fur alle weiteren CAN-Elemente.

CAN-Einstellungen fur den Konverter

CAN-Eingange - Analog 1 - T.Raum

Zeichnungsabjekt: | Analog W | | 1 - T.Raum V|

Die Einstellung der Busrate gilt nur
fur das primare CAN-Busnetz.

=]
Busrate 50 khits (Skandard)
Bezeichnung  CAM-BCZ

Diese Einstellungen kénnen auch im Meni D at e i / Einstellungen [ eGer 2t
fuhrt werden:

BEWEN Bearbeiten  Ansicht  Objekt  Extras  Hilfe

Meu Skrg+h .

. B =
Cffnen. .. Skrg+0 -
Schliefen AN-GCT I—
Alle schliefien —

Speichern Strg+s Hydraulik. | Programmigrung
Speichiern unker...

Alle speichern

Einstellungen Gaeratesinstelungsn. ..

Seite einrichten. .. Funktionen ardnen. ..
Seitenansicht. ..
Drucken. .. Skrg+P

Datenlogging. ..

Geradteeinstellungen

Gerdteeinstellungen

Allgernein@ CAN-Bus ) an-Bus? | DL-Bus | M-Bus allgemein | Can-Bus{ CAN-BUs2Y DL-Bus | M-Bus

knoten 48 ‘ | Busrate S0 khitfs (Standard) | ‘
Busrate 50 kbits {Standard)

Bezeichnung  CAN-BCZ2

Primares CAN-Busnetz Potentialfreies CAN-Busnetz

Knoten

Festlegung der eigenen CAN-Knotennummer (Einstellbereich: 1 i 62). Die Knotennummer gilt fur
beide Seiten des Buskonverters. Die werksseitig eingestellte Knotennummer des Konverters ist 48.
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Programmierung mit TAPPS2 / CAN-Bus

Busrate

Die Standard-Busrate des CAN-Netzwerkes ist 50 kbit/s (50 kBaud), die fur die CAN-Busgerate vor-
eingestellt ist. Es kann fur jede Seite des CAN-Buskonverters eine eigene Busrate eingestellt werden
(ACBM2A = potenti al fCANiBuessetz). ent koppeltes

Wichtig: Es missen alle Gerate im CAN-Busnetz der jeweiligen Seite die gleiche Ubertra-
gungsrate haben um miteinander kommunizieren zu kénnen.

Die Busrate kann zwischen 5 und 500 kbit/s eingestellt werden, wobei bei niedrigeren Busraten [an-
gere Kabelnetze mdglich sind (siehe Montageanleitung).

Bezeichnung

Gerak | Parameter

Fnoten 42

(standard) Jedem Konverter kann eine eigene Bezeichnung zugeordnet werden.

Bezeichnung  CAMN-BCZ2

Datenlogging
Bearbeiten  Ansicht  Objekk  Extras  Hilfe
Meu Skrg+n
Gffnen. .. Skrg40 =

SCI'I"EBEI'I CaM-ECE

Alle schliefen

Speichern Strg+5 Hydraulik. | Programmigrung |
Speichern unter,.,
alle speichern In diesem Meniu werden die Parameter fir

das CAN-Datenlogging analoger und digita-

Einstellungen Geriteeinstellungen. . ler Werte definiert
Seite einrichten. .. Funkkionen ordnen. .. Es sind keine Werte voreingestellt.
Seitenansicht. ..

Drucken... Skrg+P

Beispiel: Es wurden bereits einige analoge Werte fir das CAN-Datenlogging definiert

Datenlogging E

verfiighare Parameter Analoge Werte | Diigitale Werke

Fizwerke

ANALOG 1 DL-Eingang 1: T.Heizkreis YL 1 - Messwert R
AMALOG 2 DL-Eingang 2: T.Heizkreis RL 1 - Messwerk
AMALDG 3 DL-Eingang 3: Durchfluss Heizkreis 1 - Messwert

Systemwerte
DL-Eingange
CAN-Eingange Analog

Can-Eingange Digital AMALDG 4 M-Bus Eingang 1: T.Heizkreis VL 2 - Messwert
1-Bus Eingange AMALOGS  M-Bus Eingang 2: T.Heizkreis RL 2 - Messwert
m AMALDG A M-Bus Eingang 3: Durchfluss Heizkreis 2 - Messwert:
* AMALOG 7 M-Bus Eingang 4: Energie Warmne - Messwert
AMALDG S | unbenutzt

AMALOG T unbenukzt
AMALOG 10 unbenukzt
AMALOG 11 unbenukzt
AMALDG 12 unbenutzt

ARALCWT 17 onbar bk
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Programmierung mit TAPPS2 / CAN-Bus

Fur das CAN-Datenlogging ist am C.M.l. eine Mindestversion 1.27 und eine Winsol-
Mindestversion 2.08 erforderlich.

Das CAN-Datenlogging ist ausschlief3lich mit dem C.M.l. méglich. Die Daten fir das Logging sind frei
wahlbar. Es erfolgt keine standige Datenausgabe. Auf Anfrage eines C.M.I. speichert der Buskonver-
ter die aktuellen Werte in einem Logging-Puffer und sperrt diesen gegen erneutes Uberschreiben (bei
Anforderungen eines zweiten C.M.l.), bis die Daten ausgelesen und der Logging-Puffer wieder freige-
geben wurde.

Die notwendigen Einstellungen des C.M.l. fir das Datenlogging Uber CAN-Bus sind in der Online-
Hilfe des C.M.I. beschrieben.

Jeder Buskonverter kann max. 64 digitale und 64 analoge Werte ausgeben, die im Meni ACAN-
Bus/Datenloggingfides Buskonverters definiert werden.

Die Quellen fur die zu loggenden Werte kénnen M-Bus-, DL-Bus- und CAN-Buseingénge, Funktions-
Ausgangsvariable, Fixwerte und Systemwerte, sein.

Alle Zahlerfunktionen (Energiezahler, Warmemengenzahler, Zahler)

Es kdnnen beliebig viele Zahlerfunktionen (aber maximal 64 analoge Werte) geloggt werden. Die zu
|l oggenden Werte der Z2hler werden wie alle amndere
|l ogAh eingetragen.
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Programmierung mit TAPPS2 / CAN-Bus
CAN-Analogeingange

Es konnen bis zu 64 CAN-Analogeingénge programmiert werden. Diese werden durch die Angabe
der Sender-Knotennummer sowie der Nummer des CAN-Ausganges des Sendeknotens festgelegt.

oy,
AN ., a_‘_,.-"
2lal=1alBlerd A

- A LA Li

CAN-Eingdnge - unbenutzt

Zeichnungsobjekt: | unbenutzt %

iZersk | ParametedDigital

Analog
Eez.-Gruppe k

Knotennummer

Nach Eingabe der Knotennummer des Sendeknotens werden die weiteren Einstellungen vorge-
nommen. Vom Gerat mit dieser Knotennummer wird der Wert eines CAN-Analogausgangs uber-
nommen.

Beispiel: Am CAN-Analogeingang 1 wird vom Gerat mit der Knotennummer 1 der Wert des CAN-
Analogausgangs 1 tibernommen.

B allgemein
knokennummer 1
Ausgangsnurirmet 1

Bezeichnung

Jedem CAN-Eingang kann eine eigene Bezeichnung gegeben werden. Die Auswahl der Bezeichnung
erfolgt aus verschiedenen Bezeichnungsgruppen oder benutzerdefiniert.

Beispiel:

Gergt | Parameter

Bez.-Gruppe Temperaktur Isbwert
Bezeichnung T.kollekkor
Bez.-Index 1

CAN-Bus Timeout
Festlegung der Timeoutzeit des CAN-Eingangs (Mindestwert: 5 Minuten).

B Allgemein
knatennummer 1
Ausgangsnurmer 1
CAM-Bus Timeouk 00:20 [hh:mm]

Solange die Information laufend vom CAN-Bus eingelesen wird, ist der Netzwerkfehler des CAN-
Eingangs Aeinfi

Liegt die letzte Aktualisierung des Wertes schon langer als die eingestellte Timeoutzeit zurlick, geht
der Netzwerkfehler von Aeinfi auf AJafi Dann kann festgelegt werden, ob der zuletzt Ubermittelte
Wert oder ein auswéahlbarer Ersatzwert ausgegeben wird (nur bei Einstellung Messgrof3e: Benutzer-
def.).

Da der Netzwerkfehler als Quelle einer Funktions-Eingangsvariablen ausgewéhlt werden kann, kann
auf den Ausfall des CAN-Busses oder des Sendeknotens entsprechend reagiert werden.

In den Systemwerten / Allgemein steht der Netzwerkfehler aller CAN-Eingénge zur Verfiigung.
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Programmierung mit TAPPS2 / CAN-Bus

Einheit
Wird als MaomaischiCes bAer no mme n, s 0 wi rSdndedkhoten iigibt,h e i t
im Regler angewendet.

B Einheit
Messgribe Automatisch
Bei A u Beratzdrdef & k ° reimee @igene Einheit, eine Sensorkorrektur und bei aktivem
Sensorcheck eine Uberwachungsfunktionen ausgewahlt werden.
E Einheit
Messqrife Benutzerdef,
Einheit Temperatur
Sensorkarrekkur 0,0k

Jedem CAN-Eingang wird eine eigene Einheit zugeordnet, die abweichend zur Einheit des Sendekno-
tens sein kann. Es stehen verschiedene Einheiten zur Verfugung.

Sensorkorrektur: Der Wert des CAN-Eingangs kann um einen festen Wert korrigiert werden.

Wert bei Timeout

Wird die Timeout-Zeit tiberschritten, kann festgelegt werden. ob der zuletzt iibermittelte Wert ( AU
ver 2 nder t Binstelbatee Ersatzwem ausgegeben wird.

Wert bei Timeout Urverdndert b
Ausgabewert Urverdndert
B sensorcheck
Sensorcheck Ja @

Bl wWert bei Timeout Benutzerdef.
Ausgabevert 20,0 2C
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Programmierung mit TAPPS2 / CAN-Bus

Sensorcheck

Mi t Se ns dafstéhtederiSendorfehler des Sensors, von dem der CAN-Eingang ibernommen
wird, als Eingangsvariable einer Funktion zur Verfigung.
E sensorcheck

Sensorcheck Ja

Sensorfehler
Diese Auswahl wird nur bei aktivem Sensorcheck undb ei Me s 8gnut2e@ef.iA angezei gt .

Bei a k tSensogcmeckiA s t e Bensodehler eines CAN-Eingangs als Eingangsvariable von
Funktionen zur VNeinfi ifgagamgei rfemmtlusr rAek t Jair bfeg rt esnidreern
fekt (Kurzschluss oder Unterbrechung). Damit kann z.B. auf den Ausfall eines Sensors reagiert wer-

den.
E sensorcheck

Sensorcheck Ja
B Kurzschlussschwelle Standard
Schwelwert
B Kurzschlusswert Skandard
Ausgabewert

B uUnterbrechungsschwelle  Standard
Schwelwert

Bl Unkerbrechungswert Standard
Ausgabewert

Werden die Standard-Schwellen gewahlt, dann wird ein Kurzschluss bei Unterschreiten der Mess-
grenze und eine Unterbrechung bei Uberschreiten der Messgrenze angezeigt.
Die Standard-Werte fur Temperatursensoren sind bei Kurzschluss -9999,9°C und bei Unterbrechung
9999,9°C. Diese Werte werden im Fehlerfall fur die internen Berechnungen herangezogen.
B sensorcheck

Sensorcheck Ja
=l Kurzschlussschwelle Skandard hd

Schmelhwert Skandard
B Kurzschlusswert
Ausgabewert @

Bl Kurzschlussschwelle Bernutzerdef,
Schwellwert n,0°C

Durch geeignete Auswahl der Schwellen und Werte fir Kurzschluss oder Unterbrechung kann bei
Ausfall eines Sensors am Sendeknoten dem Modul ein fixer Wert vorgegeben werden, damit eine
Funktion im Notbetrieb weiterarbeiten kann (fixe Hysterese: 1,0°C).

Die Kurzschlussschwelle kann nur unterhalb der Unterbrechungsschwelle definiert werden.

In den Systemwerten / Allgemein steht der Sensorfehler aller Eingange, CAN- und DL-Eingange zur
Verfligung.

CAN-Digitaleingange

Es koénnen bis zu 64 CAN-Digitaleingdnge programmiert werden. Diese werden durch die Angabe der
Sender-Knotennummer sowie der Nummer des CAN-Ausganges des Sendeknotens festgelegt.

Die Parametrierung ist fast identisch mit der der CAN-Analogeingange.

Unter MessgroR3e /Benutzerdef. kann die Anzeige fur den CAN-Digitaleingang von AUS / EIN auf
Nein / Ja geandert werden und es kann festgelegt werden, ob bei Uberschreiten der Timeout-Zeit der
zuletzt ¢bermittelte Status (AUnver2ndertfi) oder e
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Programmierung mit TAPPS2 / CAN-Bus
CAN-Analogausgange

Es konnen bis zu 32 CAN-Analogausgange programmiert werden. Diese werden durch die Angabe
der Quelle im Buskonverter festgelegt.

™AL
\\V_/ AN
..-"'f\\ =1al=1al

¥
L™ bt M AL L

CAN-Ausgdnge - unbenutzt

Zeichnungsobjekt: | unberukzt  w

unbenutzt
Gerat | ParametedDigital

Analog
Bez.-Gruppe k

Verknipfung mit der Quelle im Modul, von der der Wert fir den CAN-Ausgang stammit.

e DL-Eingange e Modbus-Eingange (bei eingebautem
e M-Bus Eingénge Modul)
e KNX-Eingédnge (bei eingebautem e Funktionen

Modul) e Fixwerte

e Systemwerte
Beispiel: Quelle M-Bus Eingang 1

- Eingangsvariable

Queletyp M-Bus Eingang
Cuelle 1: T.Heizkreis WL 2
Yariable Messwert

Bezeichnung

Jedem CAN-Analogausgang kann eine

Gerat | Parameter ) .
eigene Bezeichnung gegeben werden.

Bez.-Gruppe | Temperatur Iskwert Die Auswahl der Bezeichnung erfolgt
Bezeichnung | T.Heizkreis YL aus verschiedenen Bezeichnungs-
Bez.-Index z gruppen oder benutzerdefiniert.

Sendebedingung
Beispiel:
E sendebedingung

bei Anderung = 10

Blockierzeit 00:10 [mm:ss)

Intervallzeit 5 Min

bei Anderung > 10 Bei einer Anderung des aktuellen Wertes gegeniiber dem zuletzt gesende-
ten von mehr als z.B. 1,0K wird erneut gesendet. Im Modul wird die Einheit
der Quelle mit der entsprechenden Nachkomaastelle ibernommen.
(Mindestwert: 1)

Blockierzeit 00:10 | Andert sich der Wert innerhalb von 10 Sek. seit der letzten Ubertragung um

[mm:ss] mehr als 1,0K wird der Wert trotzdem erst nach 10 Sek. erneut Ubertragen.
(Mindestwert: 1 Sek.)

Intervallzeit 5 Min Der Wert wird auf jeden Fall alle 5 Minuten Gbertragen, auch wenn er sich
seit der letzten Ubertragung nicht um mehr als 1,0K geandert hat
(Mindestwert: 1 Minute).
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Programmierung mit TAPPS2 / CAN-Bus
CAN-Digitalausgange

Es kénnen bis zu 32 CAN-Digitalausgange programmiert werden. Diese werden durch die Angabe
der Quelle im Buskonverter festgelegt.

Die Parametrierung ist bis auf die Sendebedingungen identisch mit der der CAN-Analogausgéange.

Bezeichnung

Gerdk | Parameter

Jedem CAN-Digitalausgang kann eine eigene
Bezeichnung gegeben werden. Die Auswahl

Eez.-Gruppe  Ausgang Allgemein der Bezeichnung erfolgt aus verschiedenen
Bezeichnung  Anforderung Warmepumpe Bezeichnungsgruppen oder benutzerdefiniert.
Bez.-Index

Sendebedingung
Beispiel:
E sendebedingung
bei Anderung | Ja
Blockierzeit 00:10 [rmm:ss)
Inkeryallzeit S Min

bei Anderung Ja/Nein

Senden der Nachricht bei einer Zustandsanderung

Blockierzeit 00:10
[mm:ss]

Andert sich der Wert innerhalb von 10 Sek. seit der letzten Ubertragung,
wird der Wert trotzdem erst nach 10 Sek. erneut Ubertragen

(Mindestwert: 1 Sek.).

Intervallzeit 5 Min

Der Wert wird auf jeden Fall alle 5 Minuten Ubertragen, auch wenn er sich
seit der letzten Ubertragung nicht geandert hat

(Mindestwert: 1 Minute).
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Programmierung mit TAPPS2 / DL-Bus

DL-Bus
Der DL-Bus dientalsBusl ei tung f¢r diverse Sensoren unu
|l oggingida) mittlOGG C. M. I . oder D

Der DL-Bus ist eine bidirektionale Datenleitung und nur mit Produkten der Fa. Technische Alternative
kompatibel. Das DL-Busnetz arbeitet unabh&ngig vom CAN-Busnetz.

Dieses Menu enthalt alle Angaben und Einstellungen, die fir den Aufbau eines DL-Bus-Netzwerkes
notwendig sind.

Der Leitungsaufbau eines DL-Busnetzes wird in der Montageanleitung des Reglers beschrieben.
DL-Einstellungen

Im Menl Datei / Einstellungen / Gerateeinstel-
lungen / DL-Bus kann die Datenausgabe fir

Geradteeinstellungen

Allgernein | CAR-Bus | CAN-Bu @ =T das Datenlogging tber DL-Bus und fur die
Anzeigen im Raumsensor RAS-PLUS ein- oder
Datenausgabe  Ein | ausgeschaltet  werden. Fur das  DL-

Datenlogging wird das C.M.l. verwendet. Es
werden nur die Ein- und Ausgangswerte und 2 Warmemengenzahler, aber keine Werte der Netzwer-
keingange ausgegeben.

DL-Eingang
Uber einen DL-Eingang werden Sensorwerte von DL-Bussensoren tibernommen.
Es kénnen bis zu 32 DL-Eingange programmiert werden.

Beispiel: Parametrierung des DL-Eingangs 1

_I.;I \
unbenutzt a

DL-Eingdnge - unbenutzt

Zeichnungsobjekt: | unbenutzt W
unbenutzt e
Parameker
Eingang 2
| [ T Fimmzarmnm = _l

Auswahl: Analog oder Digital

B allgemein
Typ Analog
Adresse 1
Index 1

DL-Bus Adresse und DL-Bus Index

Jeder DL-Sensor muss eine eigene DL-Busadresse haben. Die Einstellung der Adresse des DL-
Sensors wird im Sensor-Datenblatt beschrieben.

Die meisten DL-Sensoren kdnnen verschiedene Messwerte erfassen (z.B. Volumenstrom und Tem-
peraturen). Es muss flr jeden Messwert ein eigener Index angegeben werden. Der zutreffende Index
kann den dem Datenblatt des DL-Sensors entnommen werden.
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Programmierung mit TAPPS2 / DL-Bus

Bezeichnung

Jedem DL-Eingang kann eine eigene Bezeichnung gegeben werden. Die Auswahl der Bezeichnung
erfolgt aus verschiedenen Bezeichnungsgruppen oder benutzerdefiniert.

Beispiel:
Parameter
Eez.-Gruppe Temperatur Isbwert
Bezeichnung T.Solar WL
Bez.-Index

DL-Bus Timeout

Solange die Information laufend vom DL-Bus eingelesen wird, ist der Netzwerkfehler des DL-
Eingangs Aeinf .

Wird nach dreimaliger Abfrage des DL-Sensorwertes durch den Regler kein Wert Ubermittelt, so geht
der Netzwerkfehler von ANeinf auf AJafi Dann kann festgelegt werden, ob der zuletzt Ubermittelte
Wert oder ein auswahlbarer Ersatzwert ausgegeben wird (nur bei Einstellung Messgrof3e: Benutzer-
def.).

Da der Netzwerkfehler auch als Quelle einer Funktions-Eingangsvariablen ausgewéahlt werden kann,
kann auf einen Ausfall des DL-Busses oder des DL-Sensors entsprechend reagiert werden.

In den Systemwerten / Allgemein steht der Netzwerkfehler aller DL-Eingange zur Verfigung.
Einheit

Wird als MauomaischiCes bAer no mmen, s 0 wi rDd-Sedisorevordgibt, mh e i t |,

Regler angewendet.

B Einheit
Messgrofe Automatisch
Bei A u BeraitzdrdefA k° nnen e Einheit, ere dgensarkorrektur und bei aktivem
Sensorcheck eine Uberwachungsfunktionen ausgewahlt werden.
B Einheit
Messqrilbe Benukzerdef,
Einheit Temperatur
Sensorkarrekiur 0,0k

Jedem DL-Eingang wird eine Einheit zugeordnet, die abweichend zur Einheit des DL-Sensors sein
kann. Es steht eine Vielzahl an Einheiten zur Verfugung.

Sensorkorrektur: Der Wert des DL-Eingangs kann um einen festen Differenzwert korrigiert werden.

Wert bei Timeout
Diese Auswahl wir dBenutzerddf.8i aMgsezgrir gCe A

Wird ein Timeout festgestellt, kann festgelegt
oder ein auswahlbarer Ersatzwert ausgegeben wird.

‘Wert bei Timeouk Uneerandert A
Ausgabewert Unverandert
B sensorcheck
Sensorcheck la @

Bl wWert bei Timeouk Benutzerdef,
Ausgabewert 20,0 =C
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Programmierung mit TAPPS2 / DL-Bus

Sensorcheck
Mi t Se n s dafic lsa cekBanBodehler des Sensors, von dem der DL-Eingang Ubernommen
wird, als Eingangsvariable einer Funktion zur Verfigung.
B sensorcheck
Sensorcheck, la

Sensorfehler

Diese Auswahl wird nur bei aktivem Sensorcheckund bei M@enstgerdef@e ahgezei gt
Bei a k tSensa@checkiA s t e ISénsodehler eines DL-Eingangs als Eingangsvariable von
Funktionen zur VNeinii cfggamgei Sfemmthisr rAe kt Jafr bfeg rt eanidreet
fekt (Kurzschluss oder Unterbrechung). Damit kann z.B. auf den Ausfall eines Sensors reagiert wer-

den.

B Sensorcheck

Sensarcheck, Ja
B Kurzschlussschwelle Standard
Schwelviert
B kurzschlusswert Standard
Ausgabewert

B Unterbrechungsschwele  Standard
Schwelviert

B Unterbrechungswert Standard
Ausgabewert

Werden die Standard-Schwellen gewahlt, dann wird ein Kurzschluss bei Unterschreiten der Mess-
grenze und eine Unterbrechung bei Uberschreiten der Messgrenze angezeigt.

Die Standard-Werte fur Temperatursensoren sind bei Kurzschluss -9999,9°C und bei Unterbrechung
9999,9°C. Diese Werte werden im Fehlerfall fur die internen Berechnungen herangezogen.

B Sensorcheck
Sensorcheck la
Sl Kurzschiussschwelle Standard bl

Schmellwert Skandard
B Kurzschlusswert
Ausgabewert U

Bl Kurzschlussschwele Benutzerdef,
Schwelhwert 0,0=C

Durch geeignete Auswahl der Schwellen und Werte fiir Kurzschluss oder Unterbrechung kann bei
Ausfall eines Sensors dem Modul ein fixer Wert vorgegeben werden, damit eine Funktion im Notbe-
trieb weiterarbeiten kann (fixe Hysterese: 1,0°C).

Die Kurzschlussschwelle kann nur unterhalb der Unterbrechungsschwelle definiert werden.

In den Systemwerten / Allgemein steht der Sensorfehler aller Eingdnge, CAN- und DL-Eing&nge zur
Verfligung.

DL-Digitaleingange

Der DL-Bus ist so vorbereitet, dass auch Digitalwerte ibernommen werden kénnen. Derzeit gibt es
aber noch keinen Anwendungsfall dafir.

Die Parametrierung ist fast identisch mit der der DL-Analogeingange.

Unter Messgrof3e /Benutzerdef. kann die Anzeige fur den DL-Digitaleingang auf Nein/Ja geandert
werden.
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Programmierung mit TAPPS2 / DL-Bus
Buslast von DL-Sensoren

Die Versorgung und die Signalibergabe von DL-Sensoren erfolgt gemeinsam Uber eine 2-polige
Leitung. Eine zusatzliche Unterstitzung der Stromversorgung durch ein externes Netzgerat (wie beim

CAN-BuSs) ist nicht moglich.

Durch den relativ hohen Strombedarf der DL-Sensorenmu s s RuslastiA beacht et

Das Modul liefert die maximale Buslast von 100%. Die Buslasten der DL-Sensoren werden in den
technischen Daten der jeweiligen DL-Sensoren angefihrt.

Beispiel: Der DL-Sensor FTS4-50DL hat eine Buslast von 25%. Es kdénnen daher maximal

FTS4-50DL an den DL-Bus angeschlossen werden.
DL-Ausgang

vier

Uber einen DL-Ausgang konnen Analog- und Digitalwerte in das DL-Busnetz gesendet werden. Z.B.
kann ein Digitalbefehl zum Aktivieren eines O,-Sensors O2-DL ausgegeben werden.

Beispiel: Parametrierung des DL-Ausgangs 1

DL
i unbenutzt
DL-Ausginge - unbenutzt
Zeichnungsobiekt: | unbenutzk b
unbenutzt
Parameter
| I.'f'.usgang 2

DL-Ausginge - Ausgang 1 - 02-Sensor

Zeichnungsabjekt: |.ﬁ.usgang 1 - O2-Sensar V|
Pat armeker |

Bez.-Gruppe | Benutzerdef.

Bezeichnung  O2-Sensor

Bez.-Index
I=I Eingangsvariable

Cuelletyp Funkkion

Quelle Loqik.

‘ariable Ergebnis
= Ziel

Adresse 1

Index 1

(04 ] [ K, ohne Zuweisen ] [ Abbrechen ]
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Eingabe der Bezeichnung

Angabe der Quelle im Regler, von
der der Wert fir den DL-Ausgang
stammt.

Angabe der Zieladresse des DL-
Sensors, der aktiviert werden soll.

Die Angabe des Index ist derzeit
zwar vorbereitet, es gibt aber noch
kein DL-Busgerét, das diese Angabe
bendotigt.

Fur die Aktivierung des O,-Sensors
hat daher der Index keinen Einfluss
und kann vernachlassigt werden.

wer den:



Programmierung mit TAPPS2 / M-Bus

M-Bus
Der M-Bus ist ein Master-Slave-System fur die Datenauslesung von Energie- und Volumenzahlern
(Strom, Warme, Wasser, Gas).

Der CAN-BC2 ist fir maximal 4 M-B u s Aunit loadsid konzipi eBusZahles k?°
mit je 1 Aunit | o a d fiDeraBuosgoaverteh (Mastery lest zykliseh dieeVWlerte der
einzelnen Gerate aus, die Intervallzeit ist einstellbar.

Dieser Buskonverter ist daher als Master fur den parallelen Anschluss von maximal vier M-
Buszahlern (Slaves) geeignet.

Es kdnnen in Summe max. 32 M-Buswerte pro Buskonverter ausgelesen werden. Es darf nur einen
Master im M-Bus-System geben.

Dieses Menu enthélt alle Angaben und Einstellungen, die fir den Aufbau eines M-Bus-Netzwerkes
notwendig sind.

Einstellungen
Bearbeiten  Ansicht  Objekk  Extras  Hilfe

ool e | B R
5chlieﬁ;r; unb P Im Menu Geréateeinstellungen / M-Bus wer-
o schliion | “nhenann den die allgemeinen Einstellungen fir den
. M-Bus und die Adressen der M-Busgerate
Speichern unker. . definiert.
Einstellungen
Seite einrichten. .. Funkkionen ordnen..,
Seitenansicht. .. Daterlona
Crucken. .. Strg+P . sreniogang. ..
Gerdteeinstellungen
Allgemein | CAMN-Bus | CAMN-BusZ DL-B
- allgemein ~ Baudrate
Baudrate | 2400 Die Standardbaudrate der M-Busgerate ist 2400
Intervallzeit | 0:00:01:00 [d:hh:mm:ss] Baud. Die werksseitige Einstellung muss daher
= M-Bus Gerit 1 in den meisten Fallen nicht verandert werden.
Freigabe  Mein Intervallzeit
Adresse 1]

Die Ausleseintervalle kdnnen von 30 Sekunden
bis 2 Tage eingestellt werden. Grof3e Intervalle
belasten die Batterie von batteriebetriebenen M-

=/ M-Bus Gerat 2
Freigabe Tein

Adresse |0 Buszahlern weniger.
=/ M-Bus Gerat 3
Freigabe Mein M-Bus Gerat 171 4
Adresse D Fur jedes angeschlossene M-Busgerat muss
=l M-Bus Gerat 4 die Frei gablai amdsthel | t - und
Freigabe  Mein 2 Adresse (zwischen 0 und 250) eingegeben

werden. Die Slave-Adresse wird nach den Vor-
gaben des Herstellers am M-Busgerét einge-
OF. ] [ Abbrechen ] stellt. Es durfen keine 2 gleichen Slave-
Adressen im M-Busnetz vorhanden sein.
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Programmierung mit TAPPS2 / M-Bus
M-Bus Eingang
Es kdnnen bis zu 32 M-Bus-Eingédnge programmiert werden.

Bei angeschlossenemM-Busger @t k°nnen Lisker ddenGButtennfAior mat
empfangenen Daten ausgelesen werden.

Beispiel: C.M.I.-Ansicht fuir einen angeschlossenen M-Buszahler

M

M-Bus Einstellungen
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Programmierung mit TAPPS2 / M-Bus
Gerateinformationen
Im oberen Bereich werden gerate- und herstellerspezifische Informationen angezeigt.
Empfangene Daten

Hier kbnnen pro Zahler bis zu 128 Werte angezeigt werden. Die Reihenfolge ergibt sich aus der Tele-
grammadresse und dem Startbyte. Zuséatzlich wird der ausgelesene Wert mit der Einheit angezeigt.

Beispiel: Der Wert 2 kommt von der Telegrammadresse 1 und dem Startbyte 26. Wert 3 und 4 be-
ziehen beide sich auf das Byte 34, nur mit unterschiedlichen Einheiten.

Die Angaben zu den Werten sind in den Anleitungen der M-Busgeratehersteller enthalten.

Beispiel: Parametrierung des M-Bus-Eingangs 1

BuUS
benutzt N

- |.-
U

-
I

M-Bus Eingdnge - unbenutzt

Zeichnungsobjekt: | unbenukzt hd

unbenutzt A
Gerat | Parameter

Eingang 2
Bez.-Grupoe Eingang 3 @

Auswahl: Analog oder Digital
Meistens werden analoge Werte (=Zahlenwerte) Gibernommen.

= Allgemein
Tvp Analog
Gerat 1
Wertnurrmer 1
Teiler 1
Fakkor 1

Allgemein
Gerat: Eingabe der Geratenummer It. Gerateeinstellungen (17 4)

Wertnummer: Ei ngabe der We r tListeimmeé e r aas s gdeelre s& n
(C.M.1.-Menu M-Bus-Einstellungen)

Teiler / Faktor: Eingabe eines Teilers oder Faktors zur Anpassung des ausgelesenen Wertes an die
tatsachliche Grél3e (z.B. richtige Stellung des Kommas).

Bezeichnung

Jedem M-Bus-Eingang kann eine eigene Bezeichnung gegeben werden. Die Auswahl der Bezeich-
nung erfolgt aus verschiedenen Bezeichnungsgruppen oder benutzerdefiniert. Zusatzlich ist die
Vergabe von bis zu 16 Indexnummern maoglich.

Beispiel:

Gergt | Paramekter

Bez.-Gruppe Temperatur Isbwert L
Bezeichnung T.Kessel WL
Bez.-Index 1
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Programmierung mit TAPPS2 / M-Bus

Einheit

Wird als Me®saischiCes; bAer nommen, s o wlasrMdBusgéra vorgibt,rinh e i t |
Buskonverter angewendet.

B Einheit
Messgrife Autamatisch
Bei Au BeraizdrdefA k° nnen e Einheit, erre gensarkorrektur und bei aktivem
Sensorcheck eine Uberwachungsfunktionen ausgewahit werden.
= Einheit
Messgrofe Benutzerdef,
Einheit Temperatur =C
Sensorkarrekiur 0,0k
= wWert bei Timeouk Urweer&ndert

Jedem M-Bus-Eingang wird eine Einheit zugeordnet, die abweichend zur Einheit des M-Busgeréats
sein kann. Es steht eine Vielzahl an Einheiten zur Verfugung.

Sensorkorrektur

Der Wert des M-Bus-Eingangs kann um einen festen Differenzwert korrigiert werden.

Wert bei Timeout

Di ese Auswahl wi r d Benutzerdefdii aMeBRigsd Ap@endudg steht derzeit
noch nicht zur Verfligung.

Sensorcheck

Mi t Se ns dafic hset cekBandodehler des M-Buswertes als digitale Eingangsvariable einer
Funktion zur Verfligung.

Diese Anwendung ist nur sinnvoll, wenn fir den Sensorfehler benutzerdefinierte Schwell- und Ausga-
bewerte definiert werden.

Bl sensorcheck
Sensorcheck Ja

Sensorfehler
Diese Auswahl wird nurb e i Me s Bgnutze@ef.i A ubeidktivem Sensorcheck angezeigt.

Sensorfehler: St a tNeiafi Af ¢r e i enéMert iknenhalbedertSchwellwerte u n ddafiA f ¢r ei ne
Wert auf3erhalb der Schwellen. Damit kann z.B. auf den Ausfall eines M-Busgerats reagiert werden.

Bl Sensorcheck

Sensorcheck Ja
EH rKurzschlussschwelle Skandard
Schwellwert
B kurzschlusswert Standard
Ausgabewert

Bl Unterbrechungsschwelle  Skandard
Schwellwert

B Unterbrechungswert: Standard
Ausgabewert

Fur eine sinnvolle Anwendung des Sensorchecks missen die Kurzschluss- und Unterbrechungs-
schwell en von WeButzardelimiertdi i gasf elAl t und Sahiwedwerte @efic N s c ht
niert werden. AnschlieRend werden auch die gewiinschten Kurzschluss- und Unterbrechungswerte

vom Benutzer definiert.

Unterschreitet der ausgelesene Messwert die definierte Kurzschlussschwelle oder tUberschreitet
der Messwert die Unterbrechungsschwelle, dann werden die entsprechenden Ausgabewerte statt
des Messwerts Ubernommen.
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Programmierung mit TAPPS2 / M-Bus
Durch geeignete Auswahl der Schwellen und Ausgabewerte kann dem Buskonverter bei Ausfall eines
Messwerts ein fixer Wert vorgegeben werden, damit eine Funktion im Notbetrieb weiterarbeiten kann
(fixe Hysterese: 10 bzw. 1,0°C).
Die Kurzschlussschwelle kann nur unterhalb der Unterbrechungsschwelle definiert werden.
Beispiel: Temperatur

E sensorcheck
Sensorcheck la

Kurzschlussschwelle Standard W
Schwelhwert Standard
B Kurzschlusswert

Ausnabewert ! !
= sensorcheck

Sensorcheck, la
1= Kurzschlussschwele Benutzerdef,
Schwellwert 10,0 =C
I=I Kurzschlusswert Benutzerdef, . R . R
Fallt der Messwert unter 10°C wird 50°C aus-
Ausgabewert 50,0 *C . .. o .
gegeben, steigt der Messwert tber 100°C, wird
=1 Unterbrechungsschwelle  Benutzerdef, by
70°C ausgegeben.
Schwellwert 100,00 =C
=l Unterbrechungswert Benutzerdef,
Ausgabewert 70,0 *C

Nach Abschluss der Parametereingaben mit OK wird der M-Bus-Eingang in TAPPS2 so dargestellt:

> Nummer des Eingangs
> Adresse
—> Werthummer
M-Bus Eing.1(3/1)
>T.I<esse| VL =X

——> Bezeichnung
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Programmierung mit TAPPS2 / Systemwerte
Systemwerte

Folgende Systemwerte stehen fir Funktions-Eingangsvariablen und CAN- und DL-Ausgange als
Quelle zur Auswahl:

Allgemein
Zeit
Datum
Sonne

Systemwerte AAlI |l gemei nh
Diese Systemwerte erlauben bei entsprechender Programmierung eine Uberwachung des Reglersys-
tems.

e Reglerstart e Sensorfehler DL
e Sensorfehler Eingange o Netzwerkfehler CAN
e Sensorfehler CAN e Netzwerkfehler DL

Reglerstart erzeugt 40 Sekunden nach Einschalten des Gerates bzw. einem Reset einen 20 Sekun-
den langen Impuls und dient zur Uberwachung von Reglerstarts (z.B. nach Stromausfallen) im Daten-
logging. Dazu sollte die Intervallzeit im Datenlogging auf 10 Sekunden gestellt sein.

Sensorfehler und Netzwerkfehler sind globale Digitalwerte (Nein/Ja) ohne Bezug auf den Fehlersta-
tus eines bestimmten Sensors bzw. Netzwerkeingangs.

Hat einer der Sensoren oder Netzwerkeingange einen Fehler, so andert sich der zustandige Grup-
pen-St at u SNeinfia o JaA A

Systemwerte AZeith Systemwerte ADat umf
e Sekunde (der laufenden Uhrzeit) e Tag
e Minute (der laufenden Uhrzeit) e Monat
e Stunde (der laufenden Uhrzeit) e Jahr (ohne Jahrhundertwert)
e Sekundenimpuls ¢ Wochentag (beginnend mit Montag)
e Minutenimpuls e Kalenderwoche
e Stundenimpuls e Tag des Jahres
e Sommerzeit (Digitalwert AUS/EIN) e Tagesimpuls
e Uhrzeit (hh:mm) ¢ Monatsimpuls

e Jahresimpuls

e Wochenimpuls

Die Al-Wputefi erzeugen einen |Impuls pro Zeiteinheit.
Systemwerte ASonnei
e Sonnenaufgang (Uhrzeit) e Minuten seit Sonnenuntergang (am
« Sonnenuntergang (Uhrzeit) gleichen Tag, lauft nicht Gber Mitternacht)
e Minuten bis Sonnenaufgang (am e Sonnenhohe (siehe Beschattungsfunkti-
gleichen Tag, lauft nicht tber Mitter- on)
nacht) e Sonnenrichtung (siehe Beschattungs-
e Minuten seit Sonnenaufgang funktion)
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Programmierung mit TAPPS2 / Gerateeinstellungen

Gerateeinstellungen

Bearbeiten  Ansicht

Meu
Offren...
Schlielen
Alle schliefen

Speichern unker., .,

Einstellungen

Seite einrichten. ..
Seitenansicht. .,
Drucken. ..

Allgemein

Gerateeinstellungen

Objekk  Extras Hilfe

Skrg+m E % @D

Skrg4+0
Unbenanntl >

Funktionen ardnen. ..

krg+P

B

e
r &

Dakenlogging. ..
—

Allgemein | Jar-Bus || can-

Busz | DL-Bus | M-Bus

=l Grundeinstellungen

Wi ahrung Euro

= Benutzer
Fachrmann-Kenrmort | 64
Experten-Kennwort 125
Zugang Mend Anwender

=l Uhrzeit / Standork
autom, Zeitumstelung  Ja
Zeitzone 01:00 [hh:mm]
PS5 Ereite 45,536500 =
GP5S Lange 15,080000 =

O ] [ Abbrechen
Wahrung

Auswahl der Wahrung fur die Ertragszahlung

Fachmann- / Experten-Kennwort
Eingabe der Kennwdrter fur diese Programmierung.

Zugang Menu

In diesem Meni werden globale Einstellun-
gen fur den Buskonverter und die Busein-
stellungen vorgenommen.

Festlegung, aus welcher Benutzerebene der Zugang zum Hauptmen erlaubt wird.

Ist der Zugang zum Meni nur dem Fachmann oder dem Experten erlaubt, muss bei Anwahl des
Hauptmenis aus der Startseite der Funktionsubersicht das entsprechende Passwort eingegeben

werden.
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Programmierung mit TAPPS2 / Gerateeinstellungen

Uhrzeit / Standort

e automatische Zeitumstellungi We nnafiA er f ol gt di e automatische
nach den Vorgaben der Européischen Union.

e Zeitzoneil 01: 00 bedeut etUTQ+ leStuhdeli UTCesnte hA f ¢r AUNIi ve
Coordinatedi, fr¢her auch als GMT (= Greenwich

e GPS Breite i Geographische Breite nach GPS (= global positioning system i satellitenge-
stutztes Navigationssystem),

e GPS Lange - Geographische Lange nach GPS

Mit den Werten fur die geographische Lange und Breite werden die standortbezogenen Sonnendaten
ermittelt. Diese kdnnen in Funktionen (z.B. Beschattungsfunktion) verwendet werden.

Die werksseitige Voreinstellung fur die GPS-Daten bezieht sich auf den Standort der Technischen
Alternative in Amaliendorf / Osterreich.

Buseinstellungen
Diese Einstellungen werden in den Kapiteln fir den jeweiligen Bus beschrieben.

44



C.M.I. MenuU / Datum / Uhrzeit / Standort

C.M.l. Menu
Datum / Uhrzeit / Standort

In der Statuszeile werden rechts oben die Datum und Uhrzeit angezeigt.

Da der Buskonverter keine eigene Uhrfunktion hat, werden Datum und Uhrzeit vom Netzwerkknoten 1
tbernommen und koénnen im Buskonverter nicht ver&ndert werden. Daher muss ein CAN-Busgerat,
das auch eine eigene Uhrfunktion hat, die Knotennummer 1 haben (UVR16x2, UVR1611, RSM610,
C.M.1).

Durch Anwahl dieses Statusfeldes gelangt man in das Meni fur Datum, Uhrzeit und Standortanga-
ben.

DO 23.3.2017 12:54

_f:-_: j: Wertelbersicht

Anzeigebeispiel:

Datum und Uhrzeit werden
vom CAN-Knoten 1 Uuber-
nommen. Anderungen von
Datum und Uhrzeit in diesem
Meni werden daher nicht
dauerhaft ibernommen.

45



C.M.l. Menu / Datum / Uhrzeit / Standort
Zuerst werden die Parameter fir die Systemwerte angezeigt.

e Zeitzone i Eingabe der Zeitzone im Verhaltnis zur UTC( = AUni ver s al Tiume Coo
her auch als GMT (= Greenwich Mean Time) bezeic
01: 00n eingestellt.

e Sommerzeiti Aafi, wenn die Sommerzeit aktiv ist.

e automatische Zeitumstellung i We n wlaiiA e r & autorgatischd Bommerzeitumstellung
nach den Vorgaben der Europaischen Union.

e Datum i Eingabe des aktuellen Datums (TT.MM.JJ).
e Uhrzeit - Eingabe der aktuellen Uhrzeit

e GPS Breite i Geographische Breite nach GPS (= global positioning system i satellitenge-
stutztes Navigationssystem),

e GPS Lange - Geographische Lange nach GPS

Mit den Werten fur die geographische Lange und Breite werden die standortbezogenen Son-
nendaten ermittelt. Diese kdnnen in Funktionen (z.B. Beschattungsfunktion) verwendet wer-
den.

Die werksseitige Voreinstellung fur die GPS-Daten bezieht sich auf den Standort der Techni-
schen Alternative in Amaliendorf / Osterreich.

e Sonnenaufgang - Uhrzeit

e Sonnenuntergang - Uhrzeit

e Sonnenhdéhei Angabe in ° vom geometrischen Horizont (0°) aus gemessen,
Zenit = 90°

e Sonnenrichtungi Angabe in ° von Norden (0°) aus gemessen
Nord = 0°
Ost = 90°
Sid =180°
West = 270°
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C.M.l. Meni / Wertelibersicht
Wertelbersicht

In diesem Meni werden die aktuellen Werte der DL- Eingédnge und der analogen und digitalen CAN-
Eingadnge angezeigt.

DO 23.3.2017 12:53

Die verschiedenen Werte werden durch Auswahl der gewiinschten Gruppe sichtbar.

Werteubersicht

CAN-Bus CAN-Bus
[ bL-Bus M Analog M Digital ]

Beispiel: CAN-Bus analog

Werteubersicht
CAN-Bus CAM-Bus
oo | o |
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C.M.l. Men / Fixwerte
Fixwerte

DO 23.3.201712:55

E' Werteiibersicht ‘

Andern eines digitalen Fixwertes
Durch Anwahl des hell unterlegten Schaltfelds kann der Fixwert gedndert werden.
Beispiel: Umschaltung von EIN auf AUS durch Auswahlbox

@

Change Value x|

EIM ~

5

OK Abbrechen

4

(Aus)| >




C.M.l. Meni / Fixwerte

Andern eines analogen Fixwertes

Durch Antippen des hell unterlegten Schaltfeldes kann der Fixwert geéndert werden.
Beispiel:

4

Change Value %

50.0 -65.0 "C

50 q\&[

OK Abbrechen

Es wird der aktuelle Wert vorgegeben (Beispiel: 50,0°C). Durch Anklicken eines AUF- oder AB-Pfeils
kann der Sollwert verandert werden. Es ist aber auch maéglich, den Wert zu markieren und durch den
gewunschten Wert zu Gberschreiben:

Aktivieren eines Impuls-Fixwertes
Durch Antippen des hell unterlegten Schaltfeldes kann der Impuls aktiviert werden..

(. Aus)| D
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C.M.I. Menu / Grundeinstellungen

Grundeinstellungen

E)ieses MenlU ist nur dem 5
AFachmadei dem AE
pert enii zug?2nglich.

In diesem Meni werden Einstellungen durchgefihrt, die in der Folge fir alle weiteren Menus gelten.

Simulation i Keine Anwendungsmadglichkeit im Buskonverter

Zugang Menu - Festlegung, aus welcher Benutzerebene der Zugang zum Hauptmenu erlaubt wird.
Ist der Zugang zum Menu nur dem Fachmann oder dem Experten erlaubt, muss bei Anwahl des
Hauptmentis das entsprechende Passwort eingegeben werden.

Wahrung i Auswahl der Wahrung fir die Ertragszéahlung

Benutzerdefinierte Bezeichnungen - Zur Bezeichnung aller Elemente kénnen vorgegebene Be-
zeichnungen aus verschiedenen Bezeichnungsgruppen oder benutzerdefinierte Bezeichnungen aus-
gewahlt werden. Es kdnnen bis zu 100 verschiedene Bezeichnungen vom Benutzer definiert wer-
den. Die maximale Anzahl an Zeichen pro Bezeichnung ist 24.
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