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A Diese Gebrauchsanweisung gilt fiir den animeo KNX RS485 Motor Controller WM/P(B ab Version A.

Wird mehr als ein Motor an den animeo KNX RS485 Motor Controller WM (Ref.-Nr. 1860236) oder PCB (Ref.-Nr. 1860238)
angeschlossen, miissen Motortyp und Endprodukt iibereinstimmen. Die Behdnge miissen gleich lang sein. In diesem Fall ist
es nicht moglich, Fehler- oder Positionsriickmeldung von einem einzelnen Motor zu erhalten.

Vor Anschluss des Motors und des Motor Controllers muss gepriift werden, ob die Endlagen des Motors richtig eingestellt
wurden.

A Vor Inbetriebnahme unbedingt die Sicherheitsanweisungen in dieser Anleitung beachten. Die Haftung von SOMFY fiir Mdn-

gel und Schaden ist ausgeschlossen, wenn diese auf Nichtbeachten der Gebrauchsanweisung (falsche Installation, Fe-
hibedienung etc.) beruhen. Errichten, Priifen und Inbetriebsetzen der Anlage darf nur von einer Fachkraft (It. VDE 0100)
durchgefiihrt werden! Schalten Sie alle zu montierenden Anschlussleitungen spannungslos! Treffen Sie Vorkehrungen ge-
gen unbeabsichtigtes Einschalten!

Die Installation der Somfy-Produkte darf nur an leicht zugdnglichen Orten erfolgen. Werden Wartung und Instandsetzun%

durch gehinderten Zugang (z.B. verklebte oder groBfléchig verklebte Boden, Einbau hinter Leuchten oder hinter Fassaden
wesentlich erschwert, konnen hierdurch entstehende Mehrkosten gegen den Verkdufer nicht geltend gemacht werden.
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Alle Antriebe, die zusammen an einem RS485 Motor Controller
angeschlossen sind, miissen die gleichen Eigenschaften haben!
Die eingestellten Parameter gelten fiir alle angeschlossenen

Antriebe!
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Es sind maximal 26 Kommunukationsobjekte verfligbar, die allerdings nicht gleichzeitig benutzt werden kénnen. Es konnen maximal 255 Gruppen-

adressen verbunden werden.

Nr. | Objektname
1 | Motor AUF/AB

2 Motor Wendeschritt / STOPP

3 | Motor Position AUF/AB

L ' Motor Zwischenposition 1

5 | Motor Zwischenposition 2

6 | Motor Sicherheit niedrig

7 | Motor Sicherheit hoch

8 | Motor Positionsriickmeldung

9 | Motor Status Position

Model
1 Bit

1 Bit

1 Byte

1 Bit

1 Bit

1 Bit

1 Bit

1 Byte

1 Bit

DPT_ID
1.008

1.017

5.001

1.022

1.022

1.001

1.001

5.001

1.017

Beschreibung

Wird auf diesem Kommunikationsobjekt ein Telegramm mit dem Wert
»0" empfangen, dann wird der entsprechende Behang nach oben
gefahren. Wird ein Telegramm mit dem Wert ,, 1" empfangen, dann wird
der entsprechende Behang nach unten gefahren.

Ist eines dieser Endprodukte in Fahrt, wird beim Empfang eines Tele-
gramms auf einem dieser Kommunikationsobjekte die Fahrt gestoppt,
unabhdngig davon, ob eine ,,0" oder eine ,, 1" empfangen wird. Ist
eines dieser Endprodukte in Ruhe, dann wird beim Empfang eines
Telegramms auf einem dieser Kommunikationsobjekte keine Aktion
ausgefiihrt.

Wird auf diesem Kommunikationsobjekt ein Telegramm empfangen,
dann wird der entsprechende Behang in die Position fahren, die durch
den empfangenen Wert definiert ist, ,0" = oben / ,100" = unten.

Wird auf diesem Kommunikationsobjekt ein Telegramm mit dem Wert
»1" empfangen, fahrt der entsprechende Behang die in den ETS-
Parametern parametrierte, per lokalen Tastern oder per Funkhandsender
eingelernte Zwischenposition 1 an. Dabei ist die zuletzt eingelernte
Position giiltig. Beim Empfang eines Telegramms mit dem Wert ,,0" auf
diesem Kommunikationsobjekt fahrt der entsprechende Behang in die
obere Endlage.

Wird auf diesem Kommunikationsobjekt ein Telegramm mit dem Wert
»1" empfangen, fahrt der entsprechende Behang die in den ETS-Para-
metern parametrierte Zwischenposition 2 an.

Beim Empfang eines Telegramms mit dem Wert ,,0" auf diesem Kommu-
nikationsobjekt fahrt der entsprechende Behang in die obere Endlage.

Wird auf diesem Kommunikationsobjekt ein Telegramm mit dem Wert
»1" empfangen, fahrt der entsprechende Behang die in den ETS-
Parametern parametrierte Position an. Wird auf diesem Kommunika-
tionsobjekt ein Telegramm mit dem Wert ,,0" empfangen, wird keine
Aktion ausgefiihrt. Nur wenn in den ETS-Parametern ausgewdhlt wurde
Letzten Fahrbefehl nach Sicherheit wiederholen (Ja)”, wird diese Aktion
fir den entsprechenden Behang ausgefiihrt. Ist dieses Kommunikations-
objekt durch ein Telegramm auf dem Wert ,, 1" aktiv und wird dann auf
dem Kommunikationsobjekt 7 (Sicherheit hoch) ein Telegramm mit dem
Wert , 1" empfangen, fahrt der entsprechende Behang die in den ETS-
Parametern parametrierte Position (Sicherheit hoch) an.

Wird auf diesem Kommunikationsobjekt ein Telegramm mit dem Wert
»1" empfangen, dann fahrt der entsprechende Behang die in den
ETS-Parametern parametrierte Position an. Wird auf diesem Kommuni-
kationsobjekt ein Telegramm mit dem Wert ,,0" empfangen, wird keine
Aktion ausgefiihrt. Nur wenn in den ETS Parametern ausgewdhlt wurde
,Letzten Fahrbefehl nach Sicherheit wiederholen", wird diese Aktion flir
den entsprechenden Behang ausgefiihrt. Ist in diesem Fall ein Objekt
fiir Sicherheit niedrig aktiv (,, 1) so wird die entsprechend parametrierte
Position angefahren.

Uber dieses Kommunikationsobjekt wird die aktuelle Position, basierend
auf der eingelernten Fahrzeit (AUF/AB-Richtung), des entsprechenden
Behangs auf den Bus gesendet. Die Art des Sendens (Anfordern, bei Posi-
tionswechsel, Zyklisch) wird in den ETS-Parametern eingestellt

"0" = AUF/"100" = AB

Wird auf diesem Kommunikationsobjekt ein Telegram mit dem Wert "1"
oder "0" empfangen, wird die aktuelle Postion auf den Bus gesendet
(Objekt 8).
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Nr.

10

11

12

13

14

15

16

17

18

19

20

21

Objektname
Motor Obere Endlage

Motor Untere Endlage

Motor Funktionen sperren

Motor Vorrang Auto/Manu

Motor Vorrang zuriicksetzen

Motor Fehlererkennung

Tastereingang 1: AUF/AB

Tastereingang 1: Wendeschritt/STOPP

Tastereingang 1: A, Schalten

Tastereingang 1: B, Schalten

Tastereingang 1: A, 8-Bit Wert

Tastereingang 1: B, 8-Bit Wert

Model
1 Bit

1 Bit

1 Bit

1 Bit

1 Bit

1 Bit

1 Bit

1 Bit

1 Bit

1 Bit

1 Byte

1 Byte

DPT_ID
1.002

1.002

1.001

1.003

1.017

1.002

1.008

1.007

1.001

1.001

5.004

5.004

Beschreibung

Uber dieses Kommunikationsobjekt wird fiir den entsprechenden Behang
ein Telegramm mit dem Wert ,, 1" gesendet, wenn die obere Endlage
erreicht ist.

Beim Verlassen der oberen Endlage des entsprechenden Behangs wird
ein Telegramm mit dem Wert ,,0" gesendet. Die obere und untere Endla-
ge ergibt sich aus den parametrierten Fahrzeiten.

Uber dieses Kommunikationsobjekt wird fiir den entsprechenden Behang
ein Telegramm mit dem Wert ,, 1" gesendet, wenn die untere Endlage
erreicht ist. Beim Verlassen der unteren Endlage des entsprechenden
Motors wird ein Telegramm mit dem Wert ,,0" gesendet.

Wird auf diesem Kommunikationsobjekt ein Telegramm mit dem Wert
»1" empfangen, wird die in den ETS-Parametern parametrierte Funktion
fir den entsprechenden Behang gesperrt.

Wird auf diesem Kommunikationsobjekt ein Telegramm mit dem Wert
,0" empfangen, wird die in den ETS-Parametern parametrierte Funktion
fir den entsprechenden Behang wieder freigegeben.

Uber dieses Kommunikationsobjekt kann zwischen Vorrang Automatik-
Funktion und Vorrang Manuell-Funktion umgeschaltet werden. Wird

auf diesem Kommunikationsobjekt ein Telegramm mit dem Wert ,, 1"
empfangen, ist die Automatik-Funktion fiir den entsprechenden Behang
vorrangig aktiv. Wird auf diesem Kommunikationsobjekt ein Telegramm
mit dem Wert ,0" empfangen, ist die Manuell-Funktion fiir den entspre-
chenden Behang vorrangig aktiv.

Wird auf diesem Kommunikationsobjekt ein Telegramm mit dem Wert
»1" oder ,0" empfangen, wird die Vorrangschaltung fiir den entspre-
chenden Behang zuriickgesetzt. Automatik-Funktion oder Manuell-
Funktion ist dann wieder vorrangig aktiv geschaltet. Welcher Vorrang
aktiv ist, hdngt vom Status des Kommunikationsobjekts ab bzw. welcher
Vorrang in den ETS-Parametern parametriert ist.

Uber dieses Kommunikationsobjekt kann ein Fehler fiir den entspre-
chenden Motor signalisiert werden. Ein Fehler tritt auf, wenn ein Fahr-
befehl an den Motor geschickt wurde, der Motor aber nicht antwortet.
Der Wert des Kommunikationsobjekts hdngt davon ab, was in den ETS
Parametern definiert wurde.

+ 1/0 (1 = Fehler, 0 = kein Fehler) oder

+ 0/1 (0 = Fehler, 1 = kein Fehler)

Eine lange Betdtigung des Tasters am Eingang A generiert auf diesem
Kommunikationsobjekt ein Telegramm mit dem Wert ,,0". Die Jalousie
fahrt AUF. Eine lange Betdtigung des Tasters am Eingang B generiert auf
diesem Kommunikationsobjekt ein Telegramm mit dem Wert ,,1". Die
Jalousie fahrt AB.

Eine kurze Betdtigung des Tasters am Eingang A generiert auf diesem
Kommunikationsobjekt ein Telegramm mit dem Wert ,,0". Die Lamelle
wendet AUF. Ist die Jalousie in Fahrt wird bei einer kurzen Betdtigung des
Tasters am Eingang A ein Stopp-Befehl generiert.

Eine kurze Betdtigung des Tasters am Eingang B generiert auf diesem
Kommunikationsobjekt ein Telegramm mit dem Wert ,,1". Die Lamelle
wendet ZU. Ist die Jalousie in Fahrt wird bei einer kurzen Betdtigung des
Tasters am Eingang B ein Stopp-Befehl generiert.

Entsprechend der Parametereinstellungen und dem Zustand am Eingang
1 Kontakt A wird (iber dieses Kommunikationsobjekt ein Schalttelegramm
mit dem Wert , 1" oder ,,0" generiert.

Entsprechend der Parametereinstellungen und dem Zustand am Eingang
1 Kontakt B wird tiber dieses Kommunikationsobjekt ein Schalttelegramm
mit dem Wert , 1" oder ,,0" generiert.

Entsprechend der Parametereinstellungen wird bei einer steigenden Flanke
am Eingang 1 Kontakt A der parametrierte Wert (0-255) gesendet.

Entsprechend der Parametereinstellungen wird bei einer steigenden Flanke
am Eingang 1 Kontakt B der parametrierte Wert (0-255) gesendet.
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Nr.

22

23

24
25
26

Objektname Model DPT_ID
Tastereingang 1: A/B, Dimmen 1 Bit 1.001

Tastereingang 1: L Bit 3.007
A/B, Dimmen, Wert

Tastereingang 2: (, Schalten 1 Bit 1.001
Motor ID 3 Byte |« 232.600
Motorzyklen L Byte = 12.001

Beschreibung

Ein/Aus:

Entsprechend der Parametereinstellungen wird Giber den Eingang 1
Kontakt A/B bei einer kurzen Betatigung ein Telegramm mit dem Wert ,, 1"
bzw. , 0" generiert.

Um/Um:

Entsprechend der Parametereinstellungen wird iber den Eingang 1
Kontakt A/B bei einer kurzen Betatigung ein Telegramm mit dem Wert ,, 1"
bzw. , 0" generiert.

Heller/Dunkler dimmen:

Entsprechend der Parametereinstellungen wird iber den Eingang 1
Kontakt B bei einer langen Betdtigung dunkler gedimmt.
Entsprechend der Parametereinstellungen wird iiber den Eingang 1
Kontakt B bei einer langen Betdtigung dunkler gedimmt.

Heller/Dunkler Um:

Entsprechend der Parametereinstellungen wird iber den Eingang 1 Kon-
takt A bei einer langen Betdtigung 100 % gedimmt. Beim Loslassen des
entsprechenden Tasters am Eingang A wird ein Stopp-Befehl generiert.
Die zuletzt betdtigte Dimmaktion wird dabei invertiert.

Entsprechend der Parametereinstellungen wird iiber den Eingang 1 Kon-
takt B bei einer langen Betdtigung 100 % gedimmt. Beim Loslassen des
entsprechenden Tasters am Eingang B wird ein Stopp-Befehl generiert.
Die zuletzt betdtigte Dimmaktion wird dabei invertiert.

Siehe Objektbeschreibung 18, Cstatt A
Auslesen der Motor-1D des angeschlossenen RS485 Motors.

Auslesen der Auf-/Ab-Zyklen des Motors.
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Es werden jeweils die Auswahlmdglichkeiten der einzelnen Parameter beschrieben. Die Voreinstellungen sind kursiv gedruckt. In den folgen-
den Abbildungen der verschiedenen Parameterkarten ist das Maximum an Parametern gezeigt. Abhdngig von den Parametereinstellungen
werden nicht bendtigte Objekte ausgeblendet.

3.1 Karteikarte "Motor"

Gerdt: 1.1.1 animeo KNX RS485 Motor Controller WM

flotog Art des Endprodukts Senkrechtmarkisen, Rollladen, Markisen
Funktionen Mator
Bindreingang 1, A/B Aktuelle Endlage korrigieren [Nein - |
Bindreingang 2, C
Bus Sicherheit Drehrichtung [Belassen - |
Riickmeld Mot iti
LAty e Sicherheitsposition niedrige Prio [Sicherheit ignorieren - |
Sicherheitsposition hohe Prio [Ohere Endlage hd |
Zyklische Uberwachungszeit in Sek. 0 =]
=)
Mater Autematil/Manuell Funktion [Kein Vorrang - |
Auswahl des Endprodukts
Auswahl: e Senkrechtmarkisen, Rollldden, Markisen

 Senkrechtmarkisen, Rollladen, Markisen
Dieser Parameter bestimmt, dass der Behang iiber den Schritt/Stopp-Befehl ausgewahlt wird, wenn die Steuerung iiber den lokalen Schal-
tereingang erfolgt.

Wenn die lokalen Schaltereingange als Universalschaltereingdnge verwendet werden, wird die Bedienergonomie (iber die entsprechenden
Parameter definiert (langer/kurzer Tastendruck).

Einstellen der aktuellen Endlage

Auswahl: e Nein
e Nach oben
e Nach unten

Qber diesen Parameter konnen die eingelernten Endlagen des Motors in die obere oder untere Laufrichtung verstellt werden.
Uber die Parameter "Auf" und "Ab" 6ffnen sich weitere Meniis.

A\ Bevor die ETS Parameter in den KNX RS485 Motor Controller geladen werden muss sich der Behang in der oberen oder unteren Endlage
befinden, die zuvor in die obere oder untere Laufrichtung eingestellt wurden.

e Nein
Es wird keine Endlage eingestellt.

* Nach oben
Die Endlage wird (iber den eingegebenen Wert in die Auf-Richtung eingestellt, sobald die Applikation diber die ETS Software heruntergeladen
wurde.

Aktuelle Endlage korrigieren Mach oben - |
Endlagenkorrektur nach oben 10 [
Basis 1 (10-50) (=

! Mach Korrekiur wieder auf "Nein” stellen !

animeo KNX RS485 Motor Controller - Ref. 5074224 - 8/ 2L



e Nach unten
Die Endlage wird iiber den eingegebenen Wert in die Ab-Richtung eingestellt, sobald die Applikation {iber die ETS Software heruntergeladen
wurde.

Aktuelle Endlage korrigieren Mach unten A |
Endlagenkorrektur nach unten 10 =)
Basis 1 (10-50) =)

! Nach Korrekiur wieder auf "Nein” stellen !

A\ Wenn "Aktuelle Endlage korrigieren" eingestellt ist, muss der Parameter "Nein" zuriickgesetzt werden. Damit wird vermieden, dass die
Endlagen erneut verandert werden.

Drehrichtung

Optionen: * Belassen
* Standard
* |nvertiert

Sollte sich der Behang nicht in die gewiinschte Richtung bewegen, z.B. aufwdrts nach einem Auf-Befehl, kann die Richtung geandert
werden, indem Sie "Invertiert" auswahlen.

* Belassen
Die Laufrichtung des Motors wird nicht gedndert.

 Standard
Die Laufrichtung des Motors wird geandert. Wird ein Auf-Befehl gesendet, dreht sich der Motor gegen den Uhrzeigersinn.

AB

v

AUF
\
L

*

* Invertiert
Die Laufrichtung des Motors wird gedandert. Wird ein Auf-Befehl gesendet, dreht sich der Motor im Uhrzeigersinn.

@ @

v

f
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Sicherheitsposition
niedrige Prio
Optionen: Obere Endlage
Untere Endlage
Iwischenposition 1 (IP1)
Iwischenposition 2 (IP 2)
Sicherheit ignorieren
Stopp

Dieser Parameter bestimmt die "Sicherheitsposition niedrige Prio" fiir den Behang. Wird ein Telegramm mit dem Wert "1" auf diesem Kom-
munikationsobjekt (Objekt 6) empfangen, |uft der Behang in die Position, die in den ETS Parametern eingestellt ist.

Sicherheitsposition
hohe Prio

Optionen: Obere Endlage
Untere Endlage
Sicherheit ignorieren
Stopp

Uber diesen Parameter wird die ,,Sicherheitsposition hohe Prio* fiir den entsprechenden Behang festgelegt. Wird auf einem der Kommu-
nikationsobjekte (Objekt 7) ein Telegramm mit dem Wert ,, 1" empfangen, fahrt der entsprechende Behang die in den ETS-Parametern
parametrierte Position an. Wird auf einem dieser Kommunikationsobjekte ein Telegramm mit dem Wert ,,0" empfangen, wird keine Aktion
ausgefiihrt.

Ist die Funktion ,Nach Sicherheit letztes Telegramm wiederholen" mit ,Ja" in der Karteikarte ,Funktionen Motor" aktiviert, wird zundchst
tiberpriift, ob ,niedrige Prio" aktiv bzw. inaktiv ist. Ist die , niedrige Prio" (Wert ,,1") noch aktiv, fahrt der Behang in die parametrierte
LSicherheitsposition niedrige Prio" (siehe vorheriger Punkt). Ist die ,,niedrige Prio" (Wert ,,0") auch inaktiv, fahrt der Behang wieder in die
letzte Position mit dem letzten Winkel vor Aktivierung der hohen und niedrigen Prioritdten.

Zyklische Uberwachungszeit in Sek. (0 - 255)

Optionen: ° 0
e (- 255 Sekunden

Die zyklische Uberwachungszeit ist aktiv, sobald ein hoherer Wert als ,,0” eingetragen ist und bezieht sich auf beide Sicherheitsobjekte,
niedrige und hohe Prioritdt.

A Bei aktiver zyklischer Uberwachungszeit ist darauf zu achten, dass die Zeit des zyklischen Senders ca. 1/4 geringer ist als die parame-
trierte zyklische Uberwachungszeit fiir die Sicherheitsobjekte, niedrige und hohe Prioritat. Wenn der vordefinierte Wert ,,0* eingestellt
bleibt, reagieren die Sicherheitsobjekte statisch auf die Werte , 1" und ,,0".

Motor
Automatik/Manuell Funktion

Optionen:  Kein Vorrang
* Vorrang Automatik-Funktionen
* Vorrang Manuell-Funktionen

* Kein Vorrang:
Die Fahrbefehle werden in der eingehenden Reihenfolge abgearbeitet.

* Vorrang Automatik-Funktionen:
Wenn ein Automatikbefehl (1 Byte Fahrbefehl) vor einem Manuellbefehl (1 Bit Fahrbefehl) erfolgt, sind alle Manuellbefehle gespertt.
Auch die Objekte zum Anfahren der Zwischenpositionen 1 und 2 (Objekte & und 5) sind gesperrt. Ein Manuellbefehl wird auch iiber die
lokalen Tastereingange oder den Funkhandsender generiert. Ein Wendebefehl (1 Bit) kann allerdings immer innerhalb der parametrierten
Wendezeit ausgefiihrt werden. Zuriicksetzen der Vorrang Automatik-Funktion erfolgt, wenn auf dem entsprechenden Objekt ,Vorrang
zuriicksetzen” (Objekt 14) eine , 1" oder 0" empfangen wird. Das Umschalten zwischen Prioritdt Vorrang Manuell-Funktionen (Wert
,0") und Vorrang Automatik-Funktionen (Wert , 1") erfolgt Giber das entsprechende Objekt (13). Nach Umschaltung ist die entsprechende
Vorrang-Funktion wieder im zuriickgesetzten Zustand. Das bedeutet fiir Vorrang Automatik-Funktionen, dass die Manuellbefehle erst
durch den ndchsten Automatikbefehl wieder gesperrt werden.
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* Vorrang Manuell-Funktionen:
Wenn ein Manuellbefehl (1 Bit) vor einem Automatikbefehl (1 Byte) erfolgt, sind alle Automatikbefehle gesperrt. Ein Manuellbefehl wird
auch iber die lokalen Tastereingange generiert. Ein Zurlicksetzen der Vorrang Manuell-Funktion erfolgt, wenn auf dem entsprechenden
Objekt ,Vorrang zuriicksetzen" (Objekt 13) eine ,,1* oder ,,0" empfangen wird. Umschalten zwischen Prioritét Vorrang Manuell-Funk-
tionen (Wert ,,0") und Vorrang Automatik Funktionen (Wert ,,1") erfolgt iiber das entsprechende Objekt (13). Nach Umschaltung ist die
entsprechende Vorrang-Funktion wieder im zurlickgesetzten Zustand. Das bedeutet fiir Vorrang Manuell-Funktionen, dass die Auto-
matikbefehle erst durch den ndchsten Handbefehl wieder gesperrt werden.

« (ber die Vorrang Manuell-Funktion wird dem Nutzer die Méglichkeit geboten, die Automatik-Funktionen auszuschalten. Uber einen
Timer kann so zum Beispiel der Nutzerkomfort definiert werden. Um 8:00 Uhr wird iiber das entsprechende Objekt (13) die Vorrang
Manuell-Funktion aktiviert und der Nutzer kann mit dem ndchsten Handbefehl eine Wunschposition anfahren, bis die Steuerung um
17:00 auf Vorrang Automatik-Funktionen umschaltet. Uber das entsprechende Objekt (13) kann jederzeit zwischen Vorrang Manuell-
Funktion und Vorrang Automatik-Funktion umgeschaltet werden.

Zone 1:

000 100 200 %00 400 500 600 700 800 9.00 10.00 11:00 12.00 13:00 14:00 15:00 16:00 1700 18:00 1900 20:00 21:00 2200 23:00 0:00
I - [ 1

Monday

| | User Comfort | | &:00-17.00

Zum Einstellen eines Timers kann idealerweise die Fassadensteuerung
animeo KNX Master Control W2 (Ref. 1860187) oder
animeo KNX Master Control W8 (Ref. 1860193) verwendet werden.

° G
ontrol W8 24V DC.

| - 4 X (3
| e somfy.
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3.2 Karteikarte "Funktionen Motor"

Gerat: 1.1.1 animeo KNX RS5485 Motor Controller WM

Motor =]
- Zwischenpasition 1 0 é
Funkdionen Motor AuffAb Position (0-100 %) =
Bindreingang 1, A/B =
L Zwischenposition 2 0 -
ETTEIOEY & (C Auf/Ab Position (0-100 %) =)
Bus Sicherheit
Risckmexdung Motorpositionen Fahrbefehl {1 Byte) sperren [Nein v|
Fahrbefehl (1 it) und | Nein -
Zwischenposition 1 sperren
schritt/Stopp Befehl (1 Bit) sperren [Nein v|
Lokalen Eingang 1, A/B sperren [Nein v|
Lokalen Eingang 2, C sperren [Nein = |
Mach Sicherheit letztes Telegramm wiederholen [Nein - |
Fehlerriickmeldung [:lfl] (1 = Fehler, 0 = kein Fehler) '|

Zwischenposition 1
Auf/Ab Position (0 - 100 %)

Optionen: e 0
e 0-100%

Mit diesem Parameter wird die Zwischenposition 1 "Auf/Ab" definiert. Der eingestellte Prozentwert bezieht sich auf die parametrierte Laufzeit
des Behangs.

Zwischenposition 2
Auf/Ab Position (0 - 100 %)

Optionen: ° 0
e 0-100%

Mit diesem Parameter wird die Zwischenposition 2 "Auf/Ab" definiert. Der eingestellte Prozentwert bezieht sich auf die parametrierte Laufzeit
des Behangs.

Fahrbefehl sperren (1 Byte)

Optionen: e Nein
* Ja

Uber diesen Parameter konnen Fahrbefehle (Byte) pro Objekt (12) gesperrt werden. Wenn wahrend einer Bewegung des Behangs ein
Telegramm mit dem Wert "1" auf dem entsprechenden Objekt eingeht, wird der Befehl zu Ende gefiihrt. Erst danach sind weitere Fahr-
befehle (Byte) gesperrt. Wenn ein Telegramm mit dem Wert "0" auf dem entsprechenden Objekt eingeht, sind die Fahrbefehle (Byte) wieder
freigegeben.

Fahrbefehl (1 Bit) und Zwischenposition 1 sperren

Optionen: * Nein
* Ja

Mit diesem Parameter konnen AuflAb Befehle (Bit) per Objekt gesperrt werden. Wenn wéhrend einer Bewegung des Behangs ein Telegramm
mit dem Wert "1" auf dem entsprechenden Objekt eingeht, wird der Befehl zu Ende gefiihrt. Erst danach sind weitere Auf/Ab Befehle (Bit)
gesperrt. Wenn ein Telegramm mit dem Wert "0" auf dem entsprechenden Objekt eingeht, sind die Auf/Ab Befehle (Bit) wieder freigegeben.
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Schritt/Stopp Befehl (1 Bit) sperren

Optionen: e Nein
* Ja

Mit diesem Parameter kann Schritt/Stopp (bit) pro Objekt (12) gesperrt werden. Wenn auf dem entsprechenden Objekt ein Telegramm mit
dem Wert "0" eingeht, sind die Schritt/Stopp Befehle (bit) wieder freigegeben.

Lokalen Eingang 1, AIB sperren

Optionen: * Nein
* Ja

Mit diesem Parameter knnen lokale Eingange pro Objekt (12) gesperrt werden. Wenn auf dem entsprechenden Objekt ein Telegramm mit
dem Wert "1" eingeht wahrend der Motor in Bewegung ist, wird der Befehl zu Ende ausgefiihrt. Nur weitere Befehle, die {iber die lokalen
Tastereingange generiert werden, sind gesperrt. Wenn auf dem entsprechenden Objekt ein Telegramm mit dem Wert "0" eingeht, sind die
lokalen Tastereingdange wieder freigegeben.

Lokalen Eingang 2, C sperren

Optionen: * Nein
° Ja

Mit diesem Parameter konnen lokale Eingange pro Objekt (12) gesperrt werden. Wenn auf dem entsprechenden Objekt ein Telegramm mit
dem Wert "1" eingeht wdhrend der Motor in Bewegung ist, wird der Befehl zu Ende ausgefiihrt. Nur weitere Befehle, die iiber die lokalen
Tastereingdnge generiert werden, sind gesperrt. Wenn auf dem entsprechenden Objekt ein Telegramm mit dem Wert "0" eingeht, sind die
lokalen Tastereingdnge wieder freigegeben.

Nach Sicherheit letztes Telegramm wiederholen

Optionen: e Nein
° Ja

Wenn dieser Parameter auf "Ja" gesetzt ist, wird nach Sicherheit der letzte Fahrbefehl wiederholt. Das heilt, dass der Behang in die zuletzt
aktivierte Position gefahren wird, bevor auf einem der entsprechenden Sicherheitsobjekte (hoch oder niedrig) ein Telegramm mit dem Wert
"1" einging.

Fehlerriickmeldung

Optionen: e 1/0 (1 = Fehler, 0 = kein Fehler)
e (/1 (0 = Fehler, 1 = kein Fehler)

e 1/0:
Wenn ein Motorfehler eintritt, wird ein Telegramm mit dem Wert "1" gesendet. Zum Beispiel, wenn ein Fahrbefehl zum Motor gesendet
wurde, sich der Motor aber nicht bewegt.

e 0/1:

Wenn ein Motorfehler eintritt, wird ein Telegramm mit dem Wert "0" gesendet. Zum Beispiel, wenn ein Fahrbefehl zum Motor gesendet
wurde, sich der Motor aber nicht bewegt.
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3.3 Karteikarte "Bindreingang 1 A/B"

Gerat: 1.1.1 animeo KNX RS485 Motor Controller Wi

Maotor

Bindreingang 1, 4B nutzen Mein -
Funktionen Motor

Bindreingang 1, A/B
Bindreingang 2, C

Bus Sicherheit

Riickmeldung Meotorpositionen

Bindreingang 1, A/B nutzen

Optionen: e Nein
* Ja

Uber den Parameter "Ja" 6ffnen sich weitere Meniiparameter. Die Bindreingange kénnen nun tiber das entsprechende Objekt verbunden
werden (16-23). Somit kann ein konventioneller Schalter fiir verschiedene Funktionen benutzt werden. Zum Beispiel Umschalten, Jalousie-
funktion, Dimmen oder Senden eines Wertes.

Allgemeine Informationen zum Binareingang

Fiir jeden Tastereingang stehen vier verschiedene Basis-Funktionen zur Auswahl:

Jalousie AUF/AB
Schalten/potentialfreier Kontakt
8-Bit-Wert (steigende Flanke)
Dimmen

Optionen:

Die einzelnen Funktionen und Parameter, die sich abhangig von der Auswahl der Basis-Funktion ergeben, werden nun beschrieben. Dafiir
wurde fiir jeden Schalter eine andere Basisfunktion ausgewahlt.

/A Fiir die Basis-Funktion ,Jalousie AUF/AB" ist zu beachten, welcher Kontakt ,AUF" bzw. ,,AB" schaltet. Gleiches gilt bei Auswahl
Basis-Funktion ,Dimmen" fiir ,,Heller" bzw. ,,Dunkler" dimmen. Die Voreinstellung der Basis-Funktion fiir die Karteikarten ist Jalousie
AUF/AB.

3.3.1  Karteikarte "Bindreingang 1, A/B, Jalousie AUF/AB"
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Gerat: 1.1.1 animeo KNX RS485 Motor Controller Wi

Mator S
Bindreingang 1, A/B nutzen lJa v|
Funktionen Mator
Bindreingang 1, A/B Basis Funktion [Jalousie AUF / AB v|
Binareingang 2, C
Bus Sicherheit Langer Tastendruck (fahren) nach [n,s sekunden - |
Riickmeldung Motorpoesitionen
Kontaktart Eingang A lSchIieﬂer = |
Kontaktart Eingang B [Schlieﬁer v |
Basis Funktion
Optionen: * Jalousie AUF/AB
 Schalten potentialfreier Kontakt
* 8-Bit Wert (steigende Flanke)
e Dimmen

Langer Tastendruck (fahren) nach

Optionen: e (0,3 Sekunden
e 0,3-5,0Sekunden

Dieser Parameter definiert die Betdtigungszeit des entsprechenden Tasters, die zwischen dem Senden eines Kurzzeittelegramms (Schritt/
Stopp) und eines Langzeittelegramms (AUF/ AB fahren) unterscheidet. Ist die Zeit zum Beispiel auf 0,3 Sekunden parametriert, wird erst bei
einer Betdtigungsdauer, die langer ist als 0,3 Sekunden, ein Langzeittelegramm generiert. Bei einer Betatigungsdauer, die kleiner ist als
0,3 Sekunden, wird ein Kurzzeittelegramm generiert.

Kontaktart Eingang A

Optionen: * (ffner
e SchlieBer

Uber diesen Parameter wird festgelegt, welche Kontaktart sich am lokalen Eingang A befindet. Offner: Der Kontakt am lokalen Eingang ist
betdtigt geschlossen und nicht betatigt gedffnet. SchlieRer: Der Kontakt am lokalen Eingang ist betdtigt gedffnet und nicht betatigt geschlos-
sen.

Kontaktart Eingang B

Optionen: * Offner
* SchlieRer

Uber diesen Parameter wird festgelegt, welche Kontaktart sich am lokalen Eingang B befindet. Offner: Der Kontakt am lokalen Eingang ist
betatigt geschlossen und nicht betatigt gedffnet. SchlieRer: Der Kontakt am lokalen Eingang ist betdtigt gedffnet und nicht betatigt geschlos-
sen.
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3.3.2  Karteikarte "Bindreingang 1, A/B, Schalten/potentialfreier Kontakt"

Gerdt: 1.1.1 animeo KNX R5485 Motor Contreller WM

Motor

Bindreingang 1, A/B nutzen [Ja v|
Funktionen Motor
Binareingang 1, A8 Basis Funktion [Schaltenfpolenﬁalfreier Kontakt v|
Eindreingang 2, C
Bus Sicherheit Flankenauswertung Kontakt A [steige-nd EIN, fallend AUS v|
Riickmeldung Motorpositionen
Flankenauswertung Kontakt B [steigend EIN, fallend AUS v|
Startwert senden bei [Ja - |
Busspannungswiederkehr
Kontakt A und B [Kein zyklisches Senden - |
Zyklisches Senden des Zustands

Basis Funktion

Jalousie AUF/AB

Schalten potentialfreier Kontakt
8-Bit Wert (steigende Flanke)
Dimmen

Optionen:

Flankenauswertung Kontakt A

Optionen: steigend EIN, fallend AUS

steigend AUS, fallend EIN

steigend EIN

fallend EIN

StEigend AUS nqn nan n n
eallond AUS An ("1") Aus ("0")  Um("1/0")
steigend Um

fallend Um

steigend Um, fallend Um

keine Auswertung

Abhdngig davon, welche Flankenauswertung parametriert wurde, wird der entsprechende Objektwert ,0" oder ,, 1" generiert.

o Steigend EIN, fallend AUS
Erscheint eine steigende Flanke am lokalen Eingang, wird der Objektwert ,,Ein" erzeugt. Erscheint eine fallende Flanke am lokalen Eingang,
wird der Objektwert , Aus" erzeugt. Die Dauer der Betatigung wird nicht ausgewertet.

* Steigend AUS, fallend EIN
Erscheint eine steigende Flanke am lokalen Eingang, wird der Objektwert , Aus" erzeugt. Erscheint eine fallende Flanke am lokalen Eingang,
wird der Objektwert ,Ein" erzeugt. Die Dauer der Betdtigung wird nicht ausgewertet.

e Steigend EIN
Erscheint eine steigende Flanke am lokalen Eingang, wird der Objektwert , Ein" erzeugt. Erscheint eine fallende Flanke am lokalen Eingang,
wird diese nicht ausgewertet. Die Dauer der Betdtigung wird nicht ausgewertet.

* Fallend EIN
Erscheint eine fallende Flanke am lokalen Eingang, wird der Objektwert ,Ein" erzeugt. Erscheint eine steigende Flanke am lokalen Eingang,
wird diese nicht ausgewertet. Die Dauer der Betdtigung wird nicht ausgewertet.

e Steigend AUS
Erscheint eine steigende Flanke am lokalen Eingang, wird der Objektwert , Aus" erzeugt. Erscheint eine fallende Flanke am lokalen Eingang,
wird diese nicht ausgewertet. Die Dauer der Betdtigung wird nicht ausgewertet.

* Fallend AUS
Erscheint eine fallende Flanke am lokalen Eingang, wird der Objektwert , Aus" erzeugt. Erscheint eine steigende Flanke am lokalen Eingang,
wird diese nicht ausgewertet. Die Dauer der Betdtigung wird nicht ausgewertet.

o Steigend Um
Erscheint eine steigende Flanke am lokalen Eingang, wird der Objektwert invertiert. Erscheint eine fallende Flanke am lokalen Eingang, wird
diese nicht ausgewertet. Die Dauer der Betatigung wird nicht ausgewertet.
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* Fallend Um
Erscheint eine fallende Flanke am lokalen Eingang, wird der Objektwert invertiert. Erscheint eine steigende Flanke am lokalen Eingang, wird
diese nicht ausgewertet. Die Dauer der Betatigung wird nicht ausgewertet.

* Steigend Um, fallend Um
Erscheint eine steigende oder fallende Flanke am lokalen Eingang, wird der Objektwert invertiert. Die Dauer der Betdtigung wird nicht
ausgewertet.

 Keine Auswertung
Erscheint eine steigende oder fallende Flanke am lokalen Eingang, wird diese nicht ausgewertet.

Flankenauswertung Kontakt B

Optionen: steigend EIN, fallend AUS
steigend AUS, fallend EIN
steigend EIN

fallend EIN

steigend AUS

fallend AUS

steigend Um

fallend Um

steigend Um, fallend Um
keine Auswertung

Abhdngig davon, welche Flankenauswertung parametriert wurde, wird der entsprechende Objektwert ,,0" oder ,, 1" generiert.

Details zu den Optionen s. Seite 15, Flankenauswertung Kontakt A.

Startwert senden bei Busspannungswiederkehr

Optionen: * Ja
e Nein

Ist dieser Parameter eingestellt, wird bei Busspannungswiederkehr der aktuelle Status des Eingangs gesendet. Ist dieser Parameter auf
.Nein" gestellt, wird der aktuelle Status des Eingangs nicht gesendet.

Kontakt A and B

Zyklisches Senden des Zustands
Optionen: * Kein zyklisches Senden

* EIN

e AUS

e EIN und AUS

Uber diesen Parameter wird festgelegt, ob der entsprechende Schaltwert des Kommunikationsobjektes zyklisch gesendet werden soll.

 Kein zyklisches Senden
Der Schaltwert des Kommunikationsobjektes wird nicht zyklisch gesendet.

* EIN
Ist der Objektwert , 1", wird dieser zyklisch gesendet. Wechselt der Objektwert durch Flankenwechsel am lokalen Eingang oder Empfang
eines Telegramms auf ,,0", hort das zyklische Senden auf.

e AUS
Ist der Objektwert ,,0", wird dieser zyklisch gesendet. Wechselt der Objektwert durch Flankenwechsel am lokalen Eingang oder durch Emp-
fang eines Telegramms von ,0" nach ,, 1" hort das zyklische Senden auf.

* Ein und Aus
Ist der Objektwert , 1" oder ,,0", wird dieser zyklisch gesendet. Wechselt der Objektwert durch Flankenwechsel am lokalen Eingang oder
durch Empfang eines Telegramms, wird der aktuelle Objektwert zyklisch gesendet.

A "EIN" und "AUS" bezeichnet den internen Zustand und nicht die Tasterbetdtigung. Eine unzutreffende Flankenauswertung
(s. oben) kann ununterbrochenes Senden zur Folge haben!
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Zyklisches Senden in Sekunden (1 - 3600)

Optionen: e 5
* 1-3600

Uber diesen Parameter werden die Zeitabstdnde festgelegt, in welchen der entsprechende Objektwert zyklisch gesendet werden soll.

A\ Bitte achten Sie darauf, dass die zyklische Uberwachungszeit des Empfangers ca. 1/4 hoher eingestellt ist als die des Senders.

3.3.3  Karteikarte "Bindreingang 1, A/B, 8-Bit Wert"

Gerdt: 1.1.1 animeo KNX R5485 Motor Controller Wi

Maotor L
Bindreingang 1, A/B nutzen [Ja - |
Funktionen Mator
Bindreingang 1, A/B Basis Funktion [B—Bit Wert (steigende Flanke) - |
Bindreingang 2, C
Bus Sicherheit Kontakt A 0 g:
Riickmeldung Matorpositionen Wert bei steigender Flanke (0-255) =
Kontaktart Eingang A [Schlieﬁer - |
Kontakt B 0 [
Wert bei steigender Flanke (0-255) =)
Kontaktart Eingang B [Schlieﬁer h |

Basis Funktion

Optionen:  Jalousie AUF/AB
* Schalten/potentialfreier Kontakt
e 8-Bit Wert (steigende Flanke)
e Dimmen

Kontakt A

Wert bei steigender Flanke (0 - 255)

Optionen: * 0
e 0-255

Uber diesen Parameter wird der Wert eingestellt, der bei einer steigenden Flanke am lokalen Eingang A gesendet wird.

Kontaktart Eingang A

Optionen: * (ffner
* SchlieBer

Uber diesen Parameter wird festgelegt, welche Kontaktart sich am lokalen Eingang A befindet. Offner: Der Kontakt am lokalen Eingang ist
betdtigt geschlossen und nicht betatigt gedffnet. SchlieRer: Der Kontakt am lokalen Eingang ist betatigt gedffnet und nicht betatigt ge-
schlossen.

Kontakt B
Wert bei steigender Flanke (0 - 255)

Optionen: e 0
e 0-255

Uber diesen Parameter wird der Wert eingestellt, der bei einer steigenden Flanke am lokalen Eingang B gesendet wird.
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Kontaktart Eingang B

Optionen: o Offner
 SchlieBer

Uber diesen Parameter wird festgelegt, welche Kontaktart sich am lokalen Eingang B befindet. Offner: Der Kontakt am lokalen Eingang ist
betdtigt geschlossen und nicht betatigt gedffnet. SchlieRer: Der Kontakt am lokalen Eingang ist betdtigt gedffnet und nicht betatigt geschlos-
sen.

3.3.4  Karteikarte "Bindreingang 1, A/B, Dimmen"

Gerdt: 1.1.1 animeo KNX RS485 Motor Controller WM

Motor N
Bindreingang 1, A/B nutzen [Ja v|
Funktionen Motor
Bindreingang 1, A/B Basis Funktion [Dimmen v|
Bindreingang 2, C
Bus Sicherhait Langer Tastendruck (dimmen) nach [u,s Sekunden - |
Riickmeldung Motorpositionen
Eingang A/B [EIN,.’AUS v |
Kontaktart Eingang A [Schlie[’:er = |
Kontaktart Eingang B [Schlieﬁer = |
Dimmen mit [Z\,rk]isches Intervall v|
Langer Tastendruck (dimmen) [\-’erstellen um 100 % v|
Intervall fir zyklisches Dimmen [IZI,S Sekunden - |
Basis Funktion
Optionen:  Jalousie AUF/AB
* Schalten/potentialfreier Kontakt
e 8-Bit Wert (steigende Flanke)
* Dimmen

Langer Tastendruck (dimmen) nach

Optionen: e 0,3 Sekunden
* 0,3-5,0Sekunden

Dieser Parameter definiert die Betatigungszeit des entsprechenden Tasters, die zwischen dem Senden eines Schalttelegramms und eines
Dimmtelegramms unterscheidet. Ist die Zeit zum Beispiel auf 0,3 Sekunden parametriert, wird erst bei einer Betatigungsdauer, die langer
ist als 0,3 Sekunden, ein Dimmtelegramm generiert. Bei einer Betdtigungsdauer, die kleiner ist als 0,3 Sekunden, wird ein Schalttelegramm
generiert.

Eingang A/B

Optionen: e fin/Aus
p . UmlUm EII'I (uln) AUS (IIOII) Um (“1/0")

Dieser Parameter definiert den Wert, der bei kurzer Betdtigung des entsprechenden Eingangs gesendet wird.

* FEin/Aus
Mit einer kurzen Betatigung des Tasters am Eingang A wird ein ,Aus" Telegramm erzeugt. Bei einer kurzen Betatigung des entsprechenden
Tasters am Eingang B wird ein ,,Ein" Telegramm erzeugt. Durch Umklemmen der Eingange kann diese Funktion invertiert werden.

* Um/Um

Mit einer kurzen Betdtigung des Tasters am Eingang A oder B wird umgeschaltet. Das bedeutet, dass der Wert, der sich im entsprechenden
Schaltobjekt befindet, erst invertiert und dann gesendet wird.

animeo KNX RS:85 Motor Controller - Ref. 5074224 - 19/2L4



Kontaktart Eingang A

Optionen: * Offner
o SchlieBer

Qber diesen Parameter wird festgelegt, welche Kontaktart sich am entsprechenden lokalen Eingang befindet.
Offner: Der Kontakt am lokalen Eingang ist betatigt geschlossen und nicht betatigt gedffnet.
SchlieBer: Der Kontakt am lokalen Eingang ist betdtigt gedffnet und nicht betatigt geschlossen.

Kontaktart Eingang B

Optionen: o Offner
e SchlieRer

Qber diesen Parameter wird festgelegt, welche Kontaktart sich am entsprechenden lokalen Eingang befindet.
Offner: Der Kontakt am lokalen Eingang ist betatigt geschlossen und nicht betatigt gedffnet.
SchlieBer: Der Kontakt am lokalen Eingang ist betdtigt gedffnet und nicht betatigt geschlossen.

Dimmen mit

Optionen: * Zyklisches Intervall
* Stopp Telegram

e Zyklischer Intervall

Bei einer kurzen Betdtigung des Tasters am lokalen Eingang A oder B wird Giber das entsprechende Objekt (1 Bit) ein ,Ein* bzw. ein ,Aus"
Telegramm generiert. Bei einer langen Betdtigung des Tasters am lokalen Eingang A wird iiber das entsprechende Objekt (4 Bit) heller
gedimmt solange die Taste betdtigt ist. Beim Loslassen des Tasters am lokalen Eingang A wird das zyklische Senden gestoppt. Die Schrittwei-
te und die Zeitdauer fiir das heller Dimmen ergibt sich aus den Parametern ,,Langer Tastendruck (dimmen)” und ,,Intervall fiir zyklisches
Dimmen".

Bei einer langen Betdtigung des Tasters am lokalen Eingang B wird iiber das entsprechende Objekt (& Bit) dunkler gedimmt solange die
Taste betdtigt ist. Beim Loslassen des Tasters am lokalen Eingang B wird das zyklische Senden gestoppt. Die Schrittweite und Zeitdauer fir
das dunkler Dimmen ergibt sich aus den Parametern ,Langer Tastendruck (dimmen)” und ,Intervall fiir zyklisches Dimmen®.

e Stopp Telegramm

Bei einer kurzen Betdtigung des Tasters am lokalen Eingang A oder B wird Giber das entsprechende Objekt (1 Bit) ein Telegramm generiert.
Bei einer langen Betdtigung des Tasters am lokalen Eingang A wird tiber das entsprechende Objekt (& Bit) heller gedimmt. Bei einer langen
Betdtigung des Tasters am lokalen Eingang B wird iiber das entsprechende Objekt (& Bit) dunkler gedimmt. Beim Loslassen des ent-
sprechenden Tasters am lokalen Eingang A oder B wird ein Stopp Befehl generiert.

Langer Tastendruck (dimmen)

Verstellen um 100 %
Verstellen um 1/2
Verstellen um 1/4
Verstellen um 1/8
Verstellen um 1/16
Verstellen um 1/32

Optionen:

Dieser Parameter definiert die Dimmschrittweite der Telegramme, die bei einem langen Tastendruck gesendet werden.

A Ist in den Parametern ,,Dimmen mit Zyklischen Intervallen” parametriert, so ist darauf zu achten, dass die Dimmschrittweite und der
Intervall fiir das zyklische Dimmen auf die Dimmzeit des Aktors abgestimmt sind.

Intervall fiir zyklisches Dimmen

Optionen: e 0,5 Sekunden
e 0,5-7,0Sekunden

Dieser Parameter definiert die Zeitdauer eines Intervalls fiir das zyklische Senden. Ist zum Beispiel eine ,Anderung um 1/4* und ein ,Inter-
vall von 0,5 Sekunden" eingestellt, dann wird bei einem langen Tastendruck am entsprechenden lokalen Eingang alle 0,5 Sekunden um
1/4 heller bzw. dunkler gedimmt.
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3.4 Karteikarte "Bindreingang 2, ("

Gerdt: 1.1.1 animeo KINX R5485 Motor Controller WM

Motor

Funktionen Mator
Bindreingang 1, A/B
Bindreingang 2, C

Bus Sicherheit

Riickmeldung Motorpositionen

Bindreingang 2, C nutzen

Optionen: * Nein
* Ja

Binareingang 2, C nutzen

Mein

Mit dem Parameter "Nein", reagiert der Bindreingang als Fensterkontakt. Mit einem normalerweise geschlossenen Fensterkontakt konnen

damit alle dber den Eingang A/B gesendeten Befehle blockiert werden.

Uber den Parameter "Ja" 6ffnen sich weitere Parameter. Nun konnen die lokalen Eingédnge tiber das entsprechende Objekt (24) verbunden
werden. Somit kann ein konventioneller Taster fiir die Schaltfunktion benutzt werden.

Gerdt: 1.1.1 animeo KNX RS5485 Motor Controller WM

Mater

Funktionen Motor
Bindreingang 1, A/B
Eindreingang 2, C

Bus Sicherheit

Riickmeldung Motorpositionen

Bindreingang 2, C nutzen

Basisfunktion

Flankenauswertung Kontakt C

Startwert senden bei
Busspannungswiederkehr

Kontakt C
Zyklisches Senden des Zustands

o

Schalten/potentialfreier Kontakt

[steig end EIN, fallend AUS

[Nein

[Kein zyklisches Senden

Details siehe Kapitel 3.3.2 "Bindreingang 1 A/B, Schalten/potentialfreier Kontakt"

3.5 Karteikarte "Bussicherheit"
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Motor

Funktionen Motar
Bindreingang 1, A/B
Einareingang 2, C

Bus Sicherheit

Riickmeldung Motorpositionen

Mator

Reaktion bei Busspannungswiederkehr

Obere Endlage

Auf dieser Karteikarte kann fiir jeden einzelnen Motorausgang die Reaktion bei Busspannungsausfall und Busspannungswiederkehr defi-

niert werden.

Auf dieser Karteikarte werden die Positionsparameter der einzelnen Behdnge auf dem Bus bestimmt. Zusdtzlich basieren die generierten
Statuspositionen auf den Lauf- und Wendezeiten, die auf der Karteikarte "Motor" oder "Funktionen Motor" eingestellt wurden.

MOTOR

Reaktion bei Busspannungswiederkehr

Optionen: * (Qbere Endlage
 Untere Endlage

e Iwischenposition 1 (IP1)
e Iwischenposition 2 (IP2)
e Sicherheit ignorieren

o Stopp

Dieser Parameter definiert die Position, die bei
Netzspannungswiederkehr (230 V) angefahren wird.
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3.6 Karteikarte "Riickmeldung Motor Positionen"

Gerdt: 1.1.1 animeo KNX R5485 Motor Controller WM

Maotor
) Riickmeldung [Ja - |
Funktionen Motor Status obere/untere Endposition
Bindreingang 1, A/B
T Mator [Pu&ilinn AUF/{AB v|
Bindreingang 2, C Riickmeldung fiir
Bus Sicherheit e |
er Riickmeldung [ isch
Riickmeldung Motorpesitionen Zyklisc T
Alle [1 Sekunde '|

Auf dieser Karteikarte konnen die Parameter ausgewdhlt werden, um die Statuspositionen der einzelnen Behdnge auf den Bus zu melden.
Die dabei generierten Statuspositionen basieren auf den parametrierten Laufzeiten.

Riickmeldung Motorpositionen

Optionen: e Nein Dieser Parameter offnet den Parameter
° Ja "Motor Riickmeldung fiir".

Motor

Riickmeldung fiir

Optionen: * Position AUF/AB
* Keine

* Postion AUF/AB
Uber diesen Parameter wird die Position AUF/AB fiir den entsprechenden Motor abhdngig vom Parameter ,,Art der Riickmeldung" auf den
Bus gesendet. ,,0" = oben [ ,,255" = unten.

* Keine
Es werden keine Positionen auf den Bus gemeldet.

Motor

Art der Riickmeldung

Optionen: * Anfordern
* Statuswechsel
* Iyklisch

* Anfordern
Die aktuelle Position der Behdnge muss tiber Objekt 9 angefordert werden.

* Statuswechsel
Die aktuelle Position des entsprechenden Behangs wird nach jedem Positionswechsel auf den Bus gesendet. Die Position wird erst auf den
Bus gesendet, wenn die Zielposition erreicht ist.

o Zyklisch
Dieser Parameter 6ffnet einen weiteren Parameter (,,Alle”), mit dem die Zeit fiir das zyklische Senden parametriert wird.

Alle

1 Sekunde
5 Sekunden
10 Sekunden

Optionen: .
20 Sekunden A Uber diesen Parameter wird definiert, in welchen
* 30 Sekunden Zeitabstdnden die aktuelle Position der entspre-

e 1Minute chenden Behdnge gemeldet wird. Die aktuelle

5 Minuten Position der Behdnge wird auf den Bus gesendet.
10 Minuten

20 Minuten
30 Minuten
60 Minuten
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KNX RS485 AC Motor Controller

KNX Spannungsversorgung

KNX Nennstromaufnahme
Spannung der lokalen Tastereingange
Anschluss

Laufzeit Antrieb (Schaltzeit Relais)
Betriebstemperatur

Relative Luftfeuchtigkeit
Gehdusematerial

GehdusemaRe (Hx B x T)
Schutzgrad

Schutzklasse

Konformitdt

Ref. 1860236 WM

KNX Busspannung 21...30 V DC, SELV
gemal KNX Richtlinie < =12.5 mA
SELV, 16 VDC =

Federzugklemmen + RJ45

Max. 5 Minuten

- 5°(bis 50°(

Max. 85 %

(C-ABS Polycarbonat

90 x 180 x 45 mm

IP 20

M

www.somfy.com/ce

Ref. 1860238 P(B

KNX Busspannung 21...30 V DC, SELV
gemal KNX Richtlinie < =12.5 mA
SELV, 16 VDC =

Federzugklemmen + RJ45

Max. 5 Minuten

- 5°(bis 50°(

Max. 85 %

(C-ABS Polycarbonat

65x105x 20 mm

IP 00

1l

www.somfy.com/ce

Der animeo KNX RS485 Motor Controller darf nur mit Somfy RS485 Motoren betrieben werden!

Der Motor Controller ist ein elektronisches und manuell betatigtes, unabhangig montiertes Regel- und Steuergerat.

Softwareklasse

Wirkungsweise
Verschmutzungsgrad
Bemessungs-StoRspannung
Temperatur der Kugeldruckpriifung
Anbringungsart

Befestigungsart fiir fest angeschlossene Leitungen

A

Typ 1l
2

L kv

75°¢(
Typ X

Schraubenlose Federklemme und WAGO Verbinder.
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