|VE www.ta.co.at

CAN-BC2

CONVERTIDOR DE BUS CAN

CAN g{:‘z "Tﬁﬁ) ® Reset
@

G

[ &

Instrucciones de montaje
Instrucciones de programacion

Version del manual 1.21 espafiol


www.ta.co.at




indice de contenido

Eliminacion . ......... ittt tenncenencesnasannnsas 5
Volumendesuministro. .. ....... ..ottt iiiiiiiiiitneneennnnnns 5
Montajeyconexiondelaparato .............c.ciiiiiiiiiiiiinnneeereennnnnnnns 5
Medidas de fijacion y dimensiones ............ ... i il i i i i i 5
Suministrode corriente . ... ... ... i i i ittt ettt 6
Eleccion de cables del bus CAN y topologiaderedes ........... ..., 6
Conexiones bus DLYM-BUS ...........ciuiniiiiiinininneneneeneneaeannneanannns 9
Lineadedatos parael bus DL . ... .. . . 9
Cargadebusde sensores DL . ... ... ..o i 9
Lineade M-BUS . . ...t 9
Fundamentos. . . ... ...ttt it i ettt iteeneeaeeeceaaanaasaaaaannans 10
Requisitos minimos del sistema ........... ... ... . . il i i i, 10
11 =T g TN P 10
Bus CAN sin potencial con seguridad reforzada contra interferencias ............................. 10
M-Bus (bus de medicion) . ........... ... 10
BUS DL ..o 1
MOAUIOS . .o e 11
MOdulo KNX MD-KNX . .. e e 1
MAdulo Modbus/M-BUS . . . . ... 11
Programacion con TAPPS 2. . . ... ... . ittt iiiitiiieeteenceaanssananannns 12
DeNOMINACIONES .. ... .ottt ittt et et et et et ettt 12
Denominaciones definidas porelusuario ............ .. .. .. 12
Valores fijOS . ..o ii i i i i i e e i e ettt 14
Tipode valor fijo . ... 14
Digital . ..o 14
ANalOgICO ... 15
IMPUISO . . 15
DENOMINACION . ...ttt ettt e e e e e 16
Limitacion de la posibilidad de modificacion .. ........ ... . ... ... . 16
FUNCIONES ... i it it i ittt teeeeeeeneeaeeneaneaneaneennnnns 17
Seleccion de una funCiON NUEVA . . . . ...t 17
DENOMINACION . ...ttt ettt e e e e e 17
Variables de entrada ... ... 18
ParAMEIIOS . . . .t 20
HiStEreSiS .. o 21
Dimensiones de funcion (unidades) .............coo i 23
Variablesde salida . .. ... ... 24
BUS CAN . ..ot it it et e tteeeeeaeeaaaaaaaaacantantansanssannans 25
Ajustes CAN para el convertidor . ......... .. 25
Registrode datos . ... i 26
Entradas analdgicas CAN . ... ... 28
NUMEro de NOCO .. ...t e e e e 28
DENOMINACION . . ..ottt 28
Timeout de bus CAN .. ... 28
Unidad . . ..o 29
Valor en timeoUt . .. ... 29
Comprobacion e SENSOT . . ... ...ttt et e e e 30
Fallo de SENSOr .. ..o 30
Entradas digitales CAN ... ... .. 30
Salidas analdgicas CAN .. ... ... 31
DENOMINACION . . .. o 31
CondiCiON A8 BNVIO . ..ot 31
Salidas digitales CAN .. ... . 32



indice de contenido

DENOMINACION . . ..ottt 32
CondiciOn de ENVIO . .. ..ot 32

BUS DL . ... i i ettt ettt e e e e 33
AJUSTES DL o 33
ENtrada DL . ... 33
Direccion de bus DLeindicede bus DL ... o oot 33
DENOMINACION . . ..ot e 34
Timeout del BuS DL . .. ... o 34
Unidad . . ..o 34
Valor en timeoUt . ... .o 34
Comprobacion e SENSOT .. ... .ttt e 35
Fallo de SENSOr .. ..o 35
Entradas digitales DL .. ... ... 35
Cargadebusde sensores DL ........ ..o i 36
Salida DL ... 36
1 - P 37
AJUSTES it e 37
Entrada M-BUS . ... 38
GENEIAl ... 39
DENOMINACION . . .o 39
Unidad . . ..o 40
Comprobacion e SENSOT . ... .. ittt e e 40
Fallo de SENSOr .. ..o 40
Valoresde sistema ......... ... iiniiiiiiii ittt iiieneneeeaneneananannnns 42
Ajustesdeaparato .............. . ittt it i ettt et 43
GeNeral . . 43
MONEAA . . ..t 43
Contrasena tECNICO/EXPEITO . . ...ttt ettt et e e e e 43
ACCESO Al MENU . . ..o 43
HOTa/LUGar . .o 44
AJUSTES A DUS . . . 44
MenU C.MLL. ... ittt iiiiieeeeeeeeaeeaaseacaaaanaancaannnns 45
Fecha/Hora/Lugar . .......ooiiiii ittt ittt teeeeeeananannananenaennnns 45
ResuMeEN Valores . ... ..ot i i i i ettt i e et e et e e, 47
Valores fijOS . ... ii i i i i i i e it ee et ettt 48
Modificacion de un valor fijodigital ... ... . . 48
Modificacion de un valor fijo analdgico . ............ . 49
Activacion del valor fijodeunimpulso ...... ... .. . 49
AJUSEES BASICOS . .. .. it it e i et e ettt e 50
Versionynimerode Serie .. ........ouintinininiineneneeneneneeneneananeneannns 51
T 1T - 52
LT T 53
USUario aCtual ... ... i 53
Lista de las acciones permitidas . . ...ttt e 54
Adm.dedatos . ...ttt i i i i i it e it e e et a et 55
Menl C.M.I. Adm. de datos ... ...ttt e e e 55
REINICIO ... 55
Cargar los datos de funcionamiento o actualizar el firmware atravésdelaCM.l..................... 56
Cargar los datos de funcionamiento o actualizar el firmware a través de UVR16x2 0 CAN-MTx2 ........ 57
Cargar los datos de funcionamiento o actualizar el firmware a través de UVR610 .................... 59
= = 60
IndicacionesdeestadoLED ............. .00ttt triennnneeenecannnnnns 60
DatOS tECNICOS. . . ...ttt ittt i ittt i e e et 61



Eliminacion, volumen de suministro, montaje, conexion

Eliminacion
Los aparatos que ya no se pueden utilizar o reparar deben desecharse de forma eco-
I6gica en un punto de recogida autorizado. No deben tratarse en ningun caso como
residuo general ordinario.

*Si el cliente lo desea, nos podemos encargar de la eliminacién ecoldgica de los apara-
tos vendidos por Technische Alternative.

El material de embalaje debe desecharse de forma ecoldgica.

*Si no se desecha correctamente, puede producirse dafios considerables al medio
ambiente, ya que el gran nimero de materiales integrados requieren una separacién experta.

Volumen de suministro
Convertidor de bus CAN-BC2
+ 2 bornes (4 polos)
+ 2 bornes (2 polos)
Tacos de plastico
+ Tornillos de tablero de virutas
+ Instrucciones de uso

Montaje y conexion del aparato

El CAN-BC2 esta previsto para su montaje en una caja de distribucion o en una superficie de fijacién
lisa en un cuarto seco, conforme a las normativas locales. Se puede atornillar a una superficie de
montaje a través de los 2 orificios de la carcasa. No se prevé el montaje en carril simétrico.

© ©

Aflojar los 4 tornillos de la parte frontal y levantar la ta-
pa.
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Medidas de fijacion y dimensiones

45,4 mm

126,8 mm

0
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Bus CAN

Suministro de corriente

El convertidor de bus requiere un suministro de corriente de 12 V procedente de la red de bus CAN
de alimentacion. El suministro se realiza solo por un lado de la red de bus CAN, ya que el otro lado
esta sin potencial, es decir, no se hace pasar el suministro de tension de 12 V.
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Eleccion de cables del bus CAN y topologia de redes

Los fundamentos del cableado del bus CAN se explican exhaustivamente en las instrucciones de los
reguladores de programacion libre y es imprescindible respetarlas.

En estas instrucciones solo se describen algunas propiedades especificas del aparato.

Cada red CAN debe estar provista de un terminal de bus de 120 ohmios en los miembros primero y
ultimo de la red (terminacién - se realiza con un puente enchufable). Por tanto, en una red CAN siem-
pre hay dos resistencias de terminacion (una en cada extremo). Debido a la separacién sin potencial
realizada con el convertidor de bus, hay un puente enchufable a cada lado del bus CAN que debe en-
chufarse en funcién de la topologia de la red CAN.
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Bus CAN

Ejemplo: Red de varios edificios con el convertidor de bus CAN CAN-BC2
Aclaracion de los simbolos:
... Aparato con alimentacién propia (UVR16x2, RSM610, UVR1611)

C .. El aparato se alimenta a través del bus (CAN 1/0, CAN-MT, ...)

... Convertidor de bus CAN (CAN-BC2)

term .. Terminado (equipos finales) open .. Terminacién abierta
El ... Descarg. de sobretension bus CAN @ ... Descarg. de gas para la puesta a tierra indir.

Con el descargador de sobretension de bus CAN: La pantalla de |la red desacoplada se conecta en
cada convertidor de bus a la masa del bus CAN (GND). Esta pantalla no se puede poner a tierra di-
rectamente.

-
------------------------

—~_\
(S (5 ) I
Puesta a tierra indirecta k esta a tierra indirectaﬂﬁ

Puesta a tierra indirecta :

Opcion

El convertidor de bus CAN es como un repetidor. Recibe sefiales de bus CAN y las retransmite. Por
ello debe observarse cada tramo de cable a lado y lado de los convertidores de bus CAN como una
red de bus CAN propia.

Longitud max. del cable: En funcién de la tasa de bus ajustada en la red desacoplada
(CAN-Bus 2)

Ajustes de aparato

| General | Bus CAN( Bus CANZ | BJs DL | M-Bus |

Tasa de bus ISU-kbit,l's {estandar)



Bus CAN

Sin el descargador de sobretension de bus CAN: Esta variante protege solo de las diferencias de po-
tencial de hasta un max. de 1 kV. Sin embargo, no se puede considerar como una proteccién contra
rayos. En este caso, la pantalla del cable deberia ponerse a tierra entre los convertidores de bus CAN
en un punto que se encuentre lo mas en el centro posible del cable. Se recomienda poner a tierra la
pantalla en otros edificios de forma indirecta a través del descargador de gas.

-
........................

ulado | N

Puesta a tierra indirecta A Puesta a tierra indirecta
Puesta a tierra indirecta | . A S T =i

N

Opcional

Cables de derivacion
Basicamente no se permite el uso de cables de derivacion en una red de bus CAN.

Para crear cables de derivacién largos fiables se utiliza el convertidor de bus CAN. Con ello se des-
acopla el cable de derivacion de la otra red de bus CAN y se puede observar como red de bus CAN

independiente.
UVR16x2 UVR16x2

Red de bus CAN
independiente

UVR16x2 (Tl UVR16x2
CAN-BC2

{ /I
\El =
N/

Il




Bus DL / M-Bus

Conexiones bus DL y M-Bus

M-Bus
+_

i} ©

DL-Bus
DL |

[o][e]

Linea de datos para el bus DL

El bus DL consta de 2 conductores: DL y GND (masa del sensor). La alimentacidn eléctrica para los
sensores del bus DL se suministra a través del mismo bus DL.

Los cables se pueden colocar en forma de estrella o también en serie (de un aparato al otro).
Se puede usar como linea de datos cualquier cable con una seccién transversal de 0,75 mm? hasta
un max. de 30 m de longitud. Para lineas mas largas recomendamos el uso de un cable apantallado.

Los canales de cable para lineas de red y de datos largos y dispuestos con demasiada estrechez ha-
cen que se produzcan perturbaciones en las lineas de datos debidas a fallos de la red. Por lo tanto,
se recomienda mantener una distancia minima de 20 cm entre los dos canales de cables o usar ca-
bles apantallados.

La linea de datos no se puede introducir bajo ningun concepto en el mismo cable con la linea de bus
CAN o M-Bus.

La polaridad de la conexién M-Bus es intercambiable.

Carga de bus de sensores DL

La alimentaciény la transmision de sefiales de los sensores de bus DL se realiza de manera conjunta
através de un cable de 2 polos. No es posible un apoyo adicional del suministro de corriente por par-
te de una unidad de alimentacién externa (como en un bus CAN).

Debido al consumo de corriente relativamente alto de los sensores, se debe prestar atencién a la
«carga de bus»:

El convertidor de bus tiene la carga de bus maxima del 100 %.Las cargas de bus de los sensores
electrénicos se mencionan en los datos técnicos de los respectivos sensores.

Ejemplo: El sensor electrénico FTS4-50DL tiene una carga de bus del 25%. Es por ello que se puede
conectar un maximo de cuatro FTS4-50DL al bus DL.

Linea de M-Bus

El M-Bus consta de 2 conductores: M-Bus y GND (masa del sensor). El suministro de tensién para
leer aparatos M-Bus procede del convertidor de bus.

Los cables se pueden colocar en forma de estrella o también en serie (de un aparato al otro). No se
permite un cableado en forma de anillo.

Como linea de M-Bus se utiliza un cable apantallado de dos conductores (p. €j., cable telefénico
J-Y(ST)Y 2 x 2 x 0,8 mm). La longitud total maxima del cable depende de la cantidad de aparatos
M-Bus conectados y la seccidn transversal del cable.

La linea de M-Bus no se puede introducir bajo ningun concepto en el mismo cable con la linea de bus
CAN o bus DL.



Fundamentos

Fundamentos

El convertidor de bus CAN dispone de interfaces adicionales para todos los aparatos de bus CAN.

Ademas, estan disponibles todos los médulos de funcionamiento de la familia de aparatos X2. Gra-
cias a ello, los valores de entrada de bus pueden procesarse directamente en el convertidor de bus.
Los resultados de las funciones pueden transmitirse como salidas de red a otros aparatos, visuali-
zarse y también registrarse.

La programacion se realiza con el software TAPPS2. El CAN-BC2 se puede manejar mediante el re-
gulador UVR16x2, mediante CAN-MTx2 o mediante la interfaz C.M.I.

Requisitos minimos del sistema

Programacion: TAPPS2 version 1.10

Visualizacioén: TA-Designer version 1.17

Acceso: C.M.1. version 1.26.2
UVR16x2 versién V1.23

CAN-MTx2 versién V1.09
Registro de datos: Winsol version 2.07

Interfaces
Bus CAN sin potencial con seguridad reforzada contra interferencias

El CAN-BC2 sirve para la conexiéon remota dentro de una unién de reguladores o de grupos de red.
Puede tratarse de varios grupos de conexiones de bus CAN y/o equipos conectados al bus CAN a
mayor distancia, por ejemplo, en una central de calefaccién.

Esta interfaz esta separada del potencial eléctrico del bus CAN primario a través de un trayecto de
transmisién optica.

Se recomienda usar en ambos lados de un cable largo un convertidor de bus, a fin de que a lo largo
de toda la conexion remota no haya ninguna pieza electrénica critica acoplada al bus. EIl CAN-BC2
protege contra las diferencias de potencial de max. 1 kV, por lo que no se puede considerar una pro-
teccion contra sobretensiones debidas a rayos.

Nota: Cada uno de los equipos conectados al bus CAN esta identificado por su propio nimero de
nodo CAN a partir de un total de 62 nimeros de nodo posibles. Al planificar la red hay que tener en
cuenta que un convertidor de bus no desacopla las redes desde el punto de vista de los datos, por
lo que no aumenta la cantidad de nimeros de nodo disponibles. Como equipo conectado al bus,
cada uno de los convertidores tiene un nimero de nodo propio. Este nimero propio es idéntico para
los dos lados CAN (primario y sin potencial.

M-Bus (bus de medicion)

El M-Bus es un sistema de maestro-esclavo para la lectura de datos de contadores de energia y vo-
lumen (corriente, calor, agua, gas).

El CAN-BC2 esta concebido para un maximo de 4 «unit loads» M-Bus, con lo que se pueden conectar
hasta 4 contadores M-Bus con 1 «unit load» cada uno. El convertidor de bus (maestro) lee ciclica-
mente los valores de cada uno de los aparatos, pudiéndose ajustar el tiempo de intervalo.

Por lo tanto, este convertidor de bus es adecuado para la conexién en paralelo de un maximo de
cuatro contadores M-Bus (esclavos).

Puede leerse un total max. de 32 valores de M-Bus por convertidor de bus. Solo se puede introducir
un maestro en el sistema M-Bus.

10



Fundamentos

Bus DL

El bus DL ha sido desarrollado por Technische Alternative y sirve para leer los valores de medicion
de los sensores DL.

Consta solo de 2 conductores: DL y GND (masa del sensor). La alimentacién eléctrica para los sen-
sores del bus DL se suministra a través del mismo bus DL.

Modulos

Mediante el empleo de mddulos puede ampliarse el nimero de interfaces. Solo se puede emplear
un médulo de ampliacién en el convertidor de bus CAN. Estos modulos se explican con todo detalle
en los manuales correspondientes.

Moédulo KNX MD-KNX

Con la ayuda de este médulo se puede enlazar la red de bus CAN a la red de bus KNX. Pueden emi-
tirse hasta 64 valores al bus KNX y leerse 64 valores del bus KNX.

Modulo Modbus/M-Bus

El modulo tiene una interfaz Modbus RTU 485 que se puede configurar como maestro o esclavo.
Pueden emitirse hasta 64 valores al bus Modbus y leerse 64 valores del Modbus.

Ademas, el mddulo tiene una interfaz para leer hasta otros cuatro contadores M-Bus. Asi pueden
leerse otros 32 valores mas de M-Bus.

11



Programacion con TAPPS2 / Denominaciones

Programacion con TAPPS2

A continuacién se describe la parametrizacion de todos los elementos en el software de programa-
cion TAPPS2.

Denominaciones

Para denominar todos los elementos se pueden seleccionar las denominaciones predeterminadas
de distintos grupos de denominaciones o utilizar las definidas por el usuario.

Ademas, a cada denominacion se le puede asignar un numero del 1 al 16.

Denominaciones definidas por el usuario

El usuario puede definir hasta 100 denominaciones distintas. Cada una de ellas puede tener un
maximo de 24 caracteres.

Las denominaciones ya definidas estan disponibles para todos los elementos (funciones, valores fi-
jos, entradas y salidas de bus).

Ejemplo:
Hay que asignar una denominacion definida por el usuario para la entrada CAN 1.

Entradas CAN - Analdgica 1 - -—----—------

Objeto de dibujo: | Analdgica v ‘ { eneisasns v
fAparato | Parametros
Grupo descripc, Yalor real temperatura v |
Denominacidn Temperatura linea ”~
indice den, Valor real radiacion solar
- General Yalor nominal radiacién solar

Valor real presion

Yalor nominal presién
valor real humedad

Yalor nominal humedad
Yalor real luvia

Yalor nominal lluvia

Yalor real adimensional
valor nominal adimensional
Valor real paso

Valor nominal paso

MNdmero de nodo
MNdmero de salida
Timeout de bus CAN
Unidad

Magnitud de medicion

Unidad
Correccion del sensor
=) Yalor en timeout

Yalor de salida

| Comprobacion de seng
Comprobacidn de sensor
| Umnbral de cortocircuito
Yalor umbral
=l valor de cortocircuito

VYalor de salida

Umbral de interrupcion

Yalor umbral

=l Valor de interrupcidn

Valor de salida

Yalor real velocidad
Yalor nominal velocidad
Tiempo

Tensidn

Corriente

Resistencia

Potencia

Energia

Concentracién de COZ
Def.por usuario

[ oK ] IOK, sin asignacion ] [ Cancelar }

=

-~

v

Grupo descripc. Def.por usuario

Denominacion

indice den.

Hacer clic en el campo para crear la
denominacion deseada.

12



Seleccionar denominaciones def. por el us... @

Méaximo 24 caracteres

1 Sensor OZ
pd T. sdtano

[

Grupo descripc,

indice den.
E General

| Timm

Def.por usuario

Denominacion Sensor 02

Sensor OZ

Grupo descripc.
Denominacion
indice den.

v .
Def.por usuario
T. sétano

Programacion con TAPPS2 / Denominaciones

Introducir las denominaciones, cerrar con
«OK».

Seleccionar de una lista las denominaciones
definidas por el usuario que ya se hayan
creado.

Se muestra la denominacion deseada.

13



Programacion con TAPPS?2 / Valores fijos

Valores fijos

En este menu pueden definirse hasta 64 valores fijos que, p. €j., se pueden utilizar como variables
de entrada de funciones.

Ejemplo:

FO no utilizada —x
Valores fijos - no utilizada @
Objeto de dibujo: | no utilizada b

e — no utilizada A
Parametros =
Yalor fijo 2 i |
Grupo descripc,  |Valor fijo 3
et e Valor Fijo 4 LS
F]l:r-lurllll'l:-:ll_ll_ll'l Valor fI]D 5
Indice den. valor fijo 6
- General Valor fijo 7
) Yalor fijo 8
Tipo Valor fijo &
Dimension de fundWalor fijo 10
- Yalor fijo 11
Q0 ".
S valor fijo 12
Minimo valor fijo 13
Maximo “-3:0" ;ijo 14
= - Yalor Fijo 15
= Valor fijo Valor fijo 16 v
Yalor
Modificable por
[ QK ] [ 0K, sin asignacion ] I Cancelar

Tipo de valor fijo

Tras seleccionar el valor fijo deseado, se determina el tipo de valor fijo.
+ Digital
* Analdgico
* Impulso

Digital
+ Seleccion de Magnitud de medicion:

+ Off /On
* No/Si

E General
Tipo Digital Seleccion de si el estado puede conmu-

Dimensién de Funcién | OFF / On tarse mediante una casilla de seleccion

m Casilla de seleccién v oun S|mple clic.

Mirirno Casilla de seleccion
Maximo Clic k

14



Analoégico

Selecciéon de numerosas unidades o dimensiones

adimensional v
Conmutar adimensional Las
Minimo adimensional{, 1)
Maximo Coeficiente de funcionamiento
valor fijo adimensional{,5)
Yalor
Modificable por Radiacién global
Minimo 50,0*C
Maximo 65,0 C
B valor fijo
Yalor 55,0 °C
Impulso

Programacion con TAPPS?2 / Valores fijos

Tras asignar la denominacion se determi-
nan los limites permitidos y el valor fijo
actual. Dentro de estos limites se puede
ajustar el valor en el mendu.

Con este valor fijo se pueden generar breves impulsos tocando en el mend.

Ejemplo:

Valores fijos - Valor fijo 1 - no utilizada

Objeto de dibujo: | Valor fijo 1 N |
Parémetros |
Grupo descripc,
Denominacion
indice den.
= General
no utilizada v
Dimension de Funcién [no utilizada
Conmutat Digital
Minimo Analdgica
Maximo
=I Yalor fijo
Yalor
Modificable por
OK ] [ OK, sin asignacion ] [ Cancelar ]
B General Selecqién de Dimension de' la funcion:
Tipo Impulso Al accionarse, se genera un impulso ON

Dimension de funcion Rl IEXe v |

|Impulso OFF | ! |

Conmmutar

Minimo

(de OFF a ON) o un impulso OFF (de ON
a OFF).

15



Programacion con TAPPS?2 / Valores fijos

Denominacion

Introduccion de la denominacion del valor fijo seleccionando denominaciones predeterminadas o
definidas por el usuario.
Ademas, a cada denominacion se le puede asignar un numero del 1 al 16.

Limitacion de la posibilidad de modificacion

Para todos los valores fijos se puede ajustar desde qué nivel de usuario se puede modificar el valor
fijo:

B valor fijo

‘ Madificable por Usuatio v
Técnico
| Experto

16



Programacion con TAPPS2 / Funciones

Funciones

Pueden seleccionarse 43 funciones distintas y crearse hasta 22. Las funciones también pueden uti-
lizarse repetidas veces.

A cada funcién se le asignan variables de entrada. A través de las variables de entrada, la funcion
obtiene todos los datos necesarios para las decisiones internas.

Cada funcidn se puede activar o desactivar mediante «Autorizacién».

Dentro de la funcion se calculan las decisiones y los valores nominales con la ayuda de los datos y
ajustes de los parametros, y se ponen a disposicion en forma de variable de salida.

Por ello, una funcion solo puede realizar tareas en todo el sistema cuando esta vinculada con sus
variables de entrada y salida a otros componentes del sistema (otras funciones o red).

La descripcion de cada uno de los mddulos de funcionamiento se encuentra en los manuales de
UVR16x2, RSM610 o CAN-I0 45. En este manual solo se ofrecen indicaciones generales sobre la pro-
gramacion de las funciones.

Seleccion de una funcion nueva

CAN-BC2 8 i TAPPS2 se describ |  d
= Entradasysalidas a operacion con Se describe en el manua e

Admisién de sefial TAPPS2 (véase la opcién de menu «Ayuda / Manual» o la
Entrada CAN tecla «<F1» en TAPPS2).

Entrada DL
Entrada M-Bus
Salida CAN
Salida DL
Transmision de sefial
Yalor de sistema
Yalor Fijo

(=) Funciones
Ajuste de persiana
Bomba de carga
Calendario
Calorimetro
Cascada

Denominacion

Tras seleccionar y afiadir la funcion en la superficie de dibujo se establece la denominacion de fun-
cion.
Ejemplo: Funcién analégica

Funcion analogica - ------------

| Variables de entrada | Parametros | Variables de salida

Grupo descripc, General v
Denominacion
indice den. Def.por usuatio

Entrada de la denominacién de una funcion seleccionando las denominaciones predeterminadas de
un grupo «general» de denominaciones o denominaciones definidas por el usuario.

Ademas, a cada denominacion se le puede asignar un numero del 1 al 16.

La creacion de denominaciones definidas por el usuario se describe en el capitulo «Denominacio-
nes».
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Programacion con TAPPS2 / Funciones

Variables de entrada

Las variables de entrada constituyen el vinculo con las variables de salida de otros médulos de fun-
cionamiento u otras fuentes.

En las descripciones de los médulos de funcionamiento se indica el tipo de sefal en cada variable
de entrada. Las sefiales de entrada digitales (ON/OFF) se pueden adoptar en modo normal o inverso.

Cada méddulo de funcionamiento dispone de la variable de entrada «Autorizacion», que representa
una activacion basica de toda la funcion. De este modo se consigue un bloqueo o autorizacion sen-
cillos de toda la funcién a través de una seiial digital (ON/OFF)

Ejemplo: Funcion analdgica

Funcion analogica .- Analogica Hay disponibles los tipos de fuen-

| . .
Varisbles de entrada _Jparametros | Variables de salida _ te siguientes:
| | °Usuario

E Autoriz.funcion ~
Indicar pin
Tipo de fuente | Usuario

*Funciones
+Valores fijos

Estado on *Valores de sistema
E Resultado (auterizacion = off) *Bus DL

Indicar pin *Bus CAN analdgico

Tipa de fuente  Usuario *Bus CAN digital
B selecc.multiplexor ‘M-Bus

Indicar pin ] Bus KNX

Tipo de fuent tilizad ) -

ot bt (solo en el médulo utilizado)
B var.entrada 1
‘Modbus

Indicar pin _il

Tipo de fuente  Funcién (solo en el médulo utilizado)

Fuente Circuito calefaccion 1
Yariable Temperatura de avance nominal
E ¥Yar.entrada 2
Indicar pin v|
Tipo de fuente Funcidn
Fuente Circuito calefaccion 2
Yariable Temperatura de avance nominal
= ¥ar.entrada 3
Trdic av min [l b/

[ Ok ][ Cancelar J

Importante: En cada variable de entrada debe tenerse en cuenta el tipo de sefial de entrada:
Analdgica (valor numérico) o Digital (OFF/ON).
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Programacion con TAPPS2 / Funciones

Determinadas variables de entrada son imprescindibles para el funcionamiento de la funciéon y no
se pueden ajustar a «no utilizada». Aparecen en TAPPS2 en violeta y resaltadas en la descripcion de
las funciones. Otras se pueden enlazar de forma 6ptima con las fuentes.

Ejemplo: TAPPS 2

Bomba de caraa Representacion en el manual:
Bomba de carga =

Autoriz.funcion

Temp.alimentadOr @ —
Temp.referencia €

Temp.minima alim.
Temp.maxima ref. Temp.maxima referencia

Autorizacion
Temperatura alimentador -~

Temperatura de referencia

Temp.minima alimentador

A O

Tras enlazar con la fuente se determinard qué informacién (variable) de la fuente se transferird a la
funcion.

Ejemplo: Bus CAN analdgico

E Temperatura alimentador

Indicar pin [w]
Tipo de fuente  Entrada CAN analdgica
Fuente 1: T.colector 1

Yariable Yalor de medicion v

E Temperatura
Indicar pin Modo RAS
Tipo de fuente |Fallo de sensor

B Temp.minima F3llo de red

+ Valor de medicion - El valor medido

+ Modo RAS - En funcién de la posicién de conmutacién en el sensor ambiental (RAS,
RASPT, RAS-PLUS, RAS-F) se indicaran los siguientes valores analdégicos:

Automatico 0

Normal 1
Reducido 2
Standby 3

+ Fallo de sensor — Valor digital, ON si se produce un fallo de sensor

+ Fallo de red - Valor digital, ON si el timeout esta activo (= error). Esta aplicacién todavia no
esta disponible para el M-Bus.

En caso de enlace con una funcidn, se mostraran las variables de salida seleccionables.
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Parametros

Los parametros son valores y ajustes que el usuario fija.
Son valores de ajuste que permiten al usuario adaptar el médulo a las caracteristicas de su sistema.
Ejemplo: Funcién comparacion

Funcion comparacion - Comparacion

Yariables de entradf | Parémetros |Yariables de salida

Grupo descripc, General

Denominacion Comparacion
indice den.

=
Dimension de funcidn  Temperatura #C
Valor B 60,0 *C
Dif. on 5,0K
Dif. off 0,0K

Segun la funcién, el menu de parametros en la vista C.M.I. también puede estar desglosado en sub-
menus.

Si hay sensores opcionales que no se utilizan, los valores de ajuste correspondientes apareceran en
gris y tampoco se podran parametrizar.

Ejemplo: Regulacion solar, la variable de entrada Temperatura de limitacién esta sin utilizar

E Temperatura de limitacion

Indicar pin Variable de entrada
Tipo de fuente no utilizada

Bl Temperatura de limitacion
T.lim. max.
Dif. on
Dif. off

Parametro
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Histéresis

Muchos parametros tienen diferencias de conexién y desconexion que provocan una histéresis de
conmutacion.

Ejemplo:

Temperatura de demanda de la funcion «Demanda calefaccién»

El Temperatura de demanda
T.dem. nominal 60,0 *C

Dif. on

Dif. off
La demanda se realiza con T.dem. nominal + Dif. on (= 61 °C); la desconexién, con T.dem. nominal
+ Dif. off (= 69 °C).

Los valores Dif. on y Dif. off también pueden ser negativos, pero en cualquier caso se sumaran a la
temperatura nominal.

Ejemplo de un valor Dif. negativo:

E Temperatura de demanda
T.dem. nominal 0L °
Dif. on

Dif. off

La demanda se realiza aqui con T.dem. nominal + Dif. on (= 51 °C); la desconexién, con T.dem. no-
minal + Dif. off (= 60 °C).

Representacion esquematica de las diferencias de conexion y desconexion mediante los
umbrales maximo y minimo

Temperatura A

Max. + Dif. off
Max. + Dif. on

Min. + Dif. on

_____________________________ Min. + Dif. off
_ >
Salida A Tiempo
ON _I
OFF _I_L
>
Tiempo

21



Programacion con TAPPS2 / Funciones

Algunas variables de entrada pueden ser definidas por el usuario o enlazarse con otras fuentes (en-
tradas; funciones, etc.). Si no se enlazan, el usuario establecerd su valor en el area de parametros.
Sin embargo, si se realiza el enlace, este valor aparecera en gris en el area de parametros y se indi-

cara como valor «V.E.».
Ejemplo: Funcion comparacion

Funcién comparacion

aracion

Autonz.funcion
Valor A
Valor B

>4
|—0—.—
>4

[E1l  T.solarav

A =B+ dif.
Inv.(A > B+dif.)
A=B

X
X
X

Funcion comparacion - Comparacion @

| Variables de entrada | Parametros ‘ Variables de salida |

Grupo descripc, General
Denominacion Comparacion
indice den.

ratura “C
60,0 °C

Yalor B

TR
0,0K

| o

H Cancelar ]

El valor B no ha sido enlazado en las variables de entrada y, por lo tanto, se tiene que definir en los

parametros.

Funcién comparacion

Comparacion
Autoriz.funcién
\alor A
Valor B

5
|- +—=e
|-—=e

|E 1 T.solarav.

[E=

T.zolarret

A > B + dif.
Inv.(A > B+dif.)
A=B

NN AN

Funcion comparacion - Comparacion [z]

 Variables de entrada Parametros [ Variables de salida |

General
Comparacion

Grupo descripc,
Denominacion

indice den.

Dif. off

El valor B ha sido enlazado en
las variables de entrada y, por lo
tanto, aparece en gris en los pa-
rametros con «V.E.».

[ ok

I[ Cancelar ]
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Dimensiones de funcion (unidades)
En muchas funciones se puede seleccionar entre numerosas dimensiones de funcion. Estas dimen-
siones de funcion tienen unidades con un nimero distinto de decimales.

En todos los célculos de funciones (excepcién: Func.curva carac.) se recalculan las unidades a la
unidad mas pequeiia correspondiente (I/min a I/h; min, h y dias a seg.; MWh a kWh; m/s a km/h; m
y km a mm; mm/h y mm/min a mm/dia; m3/h y m3/min a m3/dia)

Tabla de todas las dimensiones de funcién

Dimension de funcion Decimales Dimension de funcion Decimales
Adimensional 0 Litros 0
Adimensional (,1) 1 Metros cubicos 0
Coeficiente de funciona- 2 Paso (todo) 0
miento
Adimensional (,5) 5 Potencia [kW] 2
Temperatura °C 1 Energia kWh 1
Radiacion global [W/m?] 0 Energia MWh 0
Concent. CO, [ppm] 0 Tension [V] 2
Porcentaje 1 Intensidad de 1
corriente [mA]
Humedad absoluta [g/m?] 1 Intensidad de 1
corriente [A]
Presion [bar] 2 Resistencia [kQ] 2
Presién [mbar] 1 Numero de impulsos 0
Presién [Pascal] 0 Velocidad (todo) 0
Segundos 0 Euros 2
Minutos 0 Délares 2
Horas 0 Grados (angulo) 1
Dias 0

Ejemplo: Si un valor de 100,0% (dimensién de funcién Porcentaje) se adopta en una funcién como
«adimensional», el valor de la dimensioén adimensional sera 1000.
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Variables de salida

Las variables de salida representan el resultado del médulo de funcionamiento. Son las variables de
entrada de otra funcion o estan vinculadas a salidas de bus. Una variable de salida también se puede
vincular varias veces con variables de entrada de funciones o salidas de bus.

La cantidad de variables de salida varia mucho de una funcién a otra.

Ejemplo: En la funcion «Comparacion» solo hay 3 variables de salida, y en la funcién «Circuito cale-
faccion», 23.

Reg.circuito calef. - Circuito calefaccian

Yariables de entrada | Parametrs | Variables de salida |

E Temp.nominal demanda
Indicar pin
E Temperatura de avance nominal
Indicar pin
E Temperatura ambiente nominal efectiva
Indicar pin
El Bomba circ.cal.
Indicar pin
Salida Minguna
E Mezcl.ab./cerr.
Indicar pin
Salida Ninguna
E Mezclador 0-100%
Indicar pin
Salida Minguna
E Modo de mantenimiento

Indicar pin |

Importante: En cada variable de salida debe tenerse en cuenta con cada enlace el tipo de valor
de la variable:

Analdgica (valor numérico) o Digital (OFF/ON).
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Bus CAN

La red CAN permite la comunicacion entre los aparatos de bus CAN. Mediante el envio de valores
analogicos o digitales a través de las salidas CAN, otros aparatos de bus CAN pueden adoptar es-
tos valores como entradas CAN.

En una red pueden utilizarse hasta 62 aparatos de bus CAN.
Cada aparato de bus CAN debe recibir su propio nimero de nodo en la red.

El cableado de una red de bus CAN se describe en las instrucciones de montaje.

Si se afiade una entrada CAN o una salida CAN en el dibujo, se podran configurar por primera vez los
ajustes del aparato. Se aplicaran en adelante para todos los demas elementos CAN.

Ajustes CAN para el convertidor

Entradas CAN - Analdgica 1 - T.ambiente

Objeto de dibujo: | Analdgica VI 1 - T.ambiente

b .
— El ajuste de la tasa de bus se
e o™ 0 red de e

Modo 48
Tasadebus SO kbit/s (estandar)
Denominacion  CAN-BC2

Estos ajustes también se pueden realizar en el menu «Archivo / Ajustes / Ajustes de aparato...»:

Editar Vista Objeto Extras Avuda

Nuevo... Chri+n 2 3 - 5
abrir... Ctrl+O i :
Cerrar CAN-BC2.tdw | »

Cerrar todos
. Sistema hidraulic

Guardar como. .. | T

Bisiesdo parto..
Crear pagina... Ordenar funciones...
Vista de pagina... .
Imprimir... kP Registro de datos...

Ajustes de aparato

Ajustes de aparato

us CAMZ | Bus DL | M-Bus

General | Bus Can { Bus CANZ 3gus DL | M-Bus

Modo 43 ‘ [ Tasadebus 50 kbit/s {estandar)
Tasadebus 50 kbit/s {estandar)
Denominacion CAM-BCZ

Red de bus CAN primaria Red de bus CAN sin potencial

Nodo

Determinacion del nimero de nodo CAN propio (rango de ajuste: 1 — 62). El nimero de nodo es va-
lido para ambos lados del convertidor de bus. El numero de nodo ajustado en fabrica del convertidor
es 48.
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Tasa de bus

La tasa de bus estandar de la red CAN es de 50 kbit/s (50 kBaud) y esta viene ya fijada para los apa-
ratos de bus CAN. Para cada lado de convertidor de bus CAN puede ajustarse una tasa de bus propia
(«Bus CAN 2» =red de bus CAN desacoplada sin potencial).

Importante: Todos los aparatos de la red de bus CAN de cada lado han de tener la
misma tasa de transmision para poder comunicarse entre si.

Se puede ajustar la tasa de bus a entre 5y 500 kbit/s, siendo posibles redes mas largas de cables
con tasas de bus bajas (véanse las instrucciones de montaje).

Denominacion

Aparato | Parédmetros |

Nodo 45 A cada convertidor se le puede asignar una denominacion propia.

estandar)

Denominacion  CAN-BC2

Registro de datos

Editar Vista Objeto Extras Ayuda

Mueva... Cerl+n S o
abrir... Chrl+0 = ‘:

Cerrar CAN-BC2.bdw

Cerrar todos
Guardar Chrl+S | Sistema hidraulic

¥
-]

Guardar como. ..
Guardar todos En este menu se definen los parametros

Ajustes de aparato para el registro de datos mediante CAN de

valores analdgicos y digitales.

Crear pagina. .. Ordenar funciones... No hay valores preajustados.
Yista de paagina...

Imprimir, .. Ctrl+P

Registro de datos...

f T

Ejemplo: Ya se definieron algunos valores analdgicos para el registro de datos mediante CAN

Registro de datos @
Parametros disponibles Valores analdgicos Yalores digitales
s | ANALGGICO 1 Entrada DL 1: T.circuito calef .av. 1 - Valor de medicién A

[+ Comparacion
[+ Valares fijos
- Valores de sistema

| ANALOGICO 2 Entrada DL 2: T circuito cal.rek. 1 - Valor de medicidn
AMALOGICO 3 Entrada DL 3: Paso dircuito calef. 1 - Yalor de medicicn

[ Entradas DL | ANALOGICO 4 Entrada M-Bus 1: T.circuito calef.av. 2 - Valor de medicién

[# Entradas CAN analigicas /'—\ . ANAL(I:)G[CO 5  Entrada M-Bus 2: T.circuito cal.ret, 2 - Yalor da medicion

[#- Entradas CAM digitales | AMALOGICO 6 Entrada M-Bus 3: Paso circuito calef. 2 - Yalor de medicidn

[ Entradas M-Bus * AMALOGICO 7  Entrada M-Bus 4: Energie Wérme - Walor de medicién
ANALOGICO 8 no utilizada

| AMALOGICO 2 no utilizada
| ANALOGICO 10 no utiizada
ANALOGICO 11 no utilizada

ARIAL ST 17| e akilimad s
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Para el registro de datos mediante CAN se requiere como minimo la version 1.26.2enlaC.M.l.y la
version 2.07 de Winsol.

El registro de datos mediante CAN solo es posible con la C.M.1. Los datos para el registro se pueden
escoger libremente. No se produce una salida continua de los datos. Tras la consulta por parte de
una C.M.l., el convertidor de bus almacena los valores actuales en un almacenamiento intermedio
de registro y los bloquea contra una nueva sobrescritura (en caso de peticiones de una segunda
C.M.1.) hasta que los datos hayan sido leidos y el almacenamiento intermedio de registro vuelva a
quedar liberado.

Los ajustes necesarios de la C.M.I. para el registro de datos mediante bus CAN se describen en la
ayuda online de la C.M.I.

Todo convertidor de bus puede indicar un maximo de 64 valores digitales y 64 analdgicos, que se
definen en el menu «Bus CAN / Registro de datos» del convertidor de bus.

Las fuentes de los valores que deben registrarse pueden ser entradas de M-Bus, bus DL y bus CAN,
variables de salida de funciones, valores fijos y valores de sistema.

Todas las funciones de los contadores (contador de energia, calorimetro, contador)

Pueden registrarse todas las funciones de contador que se quieran (con un maximo de 64 valores
analdégicos). Los valores que deban registrarse de los contadores se anotaran, al igual que todos los
demas valores analdgicos, en la lista «<Registro de datos analdgico».
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Entradas analdgicas CAN

Se pueden programar hasta 64 entradas analégicas CAN. Estas se establecen introduciendo el nu-
mero de nodo del emisor asi como el numero de la salida CAN del nhodo emisor.

\
\\

(;:: L A/\:\/
/ no utilizada d

Entradas CAN - no utilizada

Objeto de dibujo: . noutilizada -

Digital

Analdgica
arupo descripc. k

| Aparato | Parame

Numero de nodo
Después de introducir el numero de nodo del nodo emisor se lleva a cabo el resto de los ajustes. El
aparato que tenga ese numero de nodo adoptara el valor de una salida analégica CAN.

Ejemplo: En la entrada analégica CAN 1, el aparato con el nimero de nodo 1 adoptara el valor de la
salida anal6gica CAN 1.

El General
Mamero de nodo 1
Momero de salida 1
Denominacion

A cada entrada CAN se le puede asignar una denominacion propia. La seleccién de la denominacion
tiene lugar de distintos grupos de denominaciones o es definida por el usuario.

Ejemplo:

Aparato | Parametros

Grupo descripc. Valor real temperatura
Denominacion T.colector
indice den. 1
Timeout de bus CAN
Establecimiento del tiempo de timeout de la entrada CAN (valor minimo: 5 minutos).
E General
Mimero de nodo 1
Mimero de salida 1

Timeout de bus CAN 00:20 [hh:mm]

Mientras se esté leyendo la informacion del bus CAN, el valor de Fallo de red de la entrada CAN sera
«No».

Si la ultima actualizacion del valor es anterior al tiempo ajustado del timeout, el valor de Fallo de red
pasa de «No» a «Si». Luego se puede determinar si se indicara el valor comunicado por ultima vez o
un valor de sustitucion seleccionable (solo con el ajuste Magnitud de medicién: Def.por usuario).

Dado que se puede seleccionar Fallo de red como fuente de una variable de entrada de funcion, se
puede reaccionar debidamente en caso de averia del bus CAN o del nodo emisor.

En Valores de sistema / General, el fallo de red esta a disposicion de todas las entradas CAN.
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Unidad

Si para la magnitud de medicion se elige «<Automatico», en el regulador se empleara la unidad que
fija el nodo emisor.

E Unidad
Magnitud de medicidn Automatica

Con la seleccién de «Def.por usuario» se puede seleccionar una unidad propia, una correccion del
sensor y, con la comprobacion de sensor activa, una funcion de control.

B Unidad
Magnitud de medicidn Def.por usuario
Unidad Temperatura °C
Correccién del sensor 0,0 K

A cada entrada CAN se le asigna una unidad propia que puede ser distinta de la del nodo emisor. Hay
varias unidades disponibles.

Correccion del sensor: El valor de la entrada CAN se puede corregir con un valor fijo.

Valor en timeout

Si se supera el tiempo de timeout, se puede determinar si se indicara el valor comunicado por ultima
vez («Sin modificaciones») o un valor de sustitucién ajustable.

(=0 Valor en timeout Sin modificaciones v

Yalor de salida Sin modificaciones
E Comprobacién de seng?= #== AVEET)

“armrrahacidn da cancar | S0 @

Bl valor en timeout Def .por usuario
Valor de salida 20,0 °C
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Comprobacion de sensor

Si el valor de Comprobacién de sensor es «Si», el fallo del sensor del que se adopte la entrada CAN
estara disponible como variable de entrada de una funcién.

E Comprobacion de sensor
Comprobacion de sensor  Si

Fallo de sensor
Esta seleccion solo se muestra con la comprobacion de sensor activa y con la magnitud de medi-
cion «Def.por usuario».
Si la opcién «Comprobacion de sensor» esta activa, el fallo de sensor de una entrada CAN estara
disponible como variable de entrada de funciones: estado «No» para un sensor que funciona correc-
tamente y «Si» para uno defectuoso (cortocircuito o interrupcién). De este modo se puede reaccio-
nar, p. €j., a la averia de un sensor.
E Comprobacion de sensor
Comprobacidn de sensor  Si
B Umbral de cortocircuito  Estandar
Yalor umbra
&l Valor de cortocircuito Estandar
I'.':_:ll__ll | =>d IJ
E Umbral de interrupcion  Estandar
Yalor umbral
= Valor de interrupcion Estandar
Yalor de salida
Si se seleccionan los umbrales estandar, se indicara un cortocircuito si no se alcanza el limite de
medicidén y una interrupcion si se supera el limite de medicion.
Los valores estandar para los sensores de temperatura son de -9999,9 °C en caso de cortocircuito y
de 9999,9 °C en caso de interrupcion. En caso de fallo, se tomaran estos valores para los calculos
internos.
E Comprobacion de sensor
Comprobacion de sensor Si
=8 Umbral de cortocircuito  JRE€]la kT v
Yalar umbr al Estandar
Bl Valor de cortocircuito Def,por usuario

B Umbral de cortocircuito Def.por usuario
Valor umbral 0,0°C

Mediante la seleccion adecuada de umbrales y valores para cortocircuito o interrupcion, en caso de
averia de un sensor se puede preasignar en el nodo emisor un valor fijo al médulo para que una fun-
cién pueda seguir en marcha en modo de emergencia (histéresis fija: 1,0 °C).

El umbral de cortocircuito solo se puede definir por debajo del umbral de interrupcion.

En Valores de sistema / General, el fallo del sensor esta a disposicion de todas las entradas, entra-
das CANy entradas DL.

Entradas digitales CAN

Se pueden programar hasta 64 entradas digitales CAN. Estas se establecen introduciendo el nimero
de nodo del emisor asi como el nimero de la salida CAN del nodo emisor.
La parametrizacion es casi idéntica a la de las entradas analégicas CAN.

En Magnitud de medicion / Def.por usuario, la opcidn Visualizacion para la entrada digital CAN pue-
de modificarse de OFF / ON a No / Si 'y se puede establecer si, en caso de superarse el tiempo de
timeout, se indicara el estado determinado por ultima vez («Sin modificaciones») o un estado de sus-
titucion seleccionable.
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Salidas analégicas CAN

Se pueden programar hasta 32 salidas analdgicas CAN. Estas se establecen indicando la fuente en

el convertidor de bus.

\),\/

> | no utiliz

Salidas CAN - no utilizada

Objeto de dibujo: | no utilizada v

no utilizada
Aparato | Parame|Digital

Analdgica
Grupo descripc.

Enlace con

« Entradas DL
« Entradas M-Bus

+ Entradas KNX (si existe un médulo .

integrado)

X

Ié_fl_Jente en el moédulo del que procede el valor de la salida CAN.

« Entradas Modbus (si existe un médulo integrado)
* Funciones

Valores fijos

* Valores de sistema

Ejemplo: Fuente Entrada M-Bus 1

= ¥Yariable entr.
Tipo de fuente
Fuente
Variable

Denominacion

fparato | Pardmetros

Grupo descripc,
Denominacion
indice den.

Entrada M-Bus
1: T.circuito calef.av. 2
Yalor de medicion

A cada salida analégica CAN se le

. puede asignar una denominacion

propia. La seleccién de la denomi-

T.civcuito calef. av. nacion tiene lugar de distintos gru-

2 pos de denominaciones o es
definida por el usuario.

Valor real kermperatura

Condicion de envio

Ejemplo:

E Condicién de envio

en caso de modificacidn > 10

Tiempo de bloqueo
Tiempo de intervalo

00:10 [mm:ss]
S mir.

En caso de modifica-
cion> 10

En caso de que se produzca una modificacién del valor actual de mas de,
p. €j., 1,0 K con respecto al ultimo enviado, este se envia de nuevo. En el
modulo se adopta la unidad de la fuente con el decimal correspondiente.

(Valor minimo: 1)

Tiempo de bloqueo
00:10 [mm:ss]

Si se modifica el valor en mas de 1,0 K en el plazo de 10 segundos desde
la ultima transmision, el valor no se volvera a enviar hasta que no hayan
pasado 10 segundos. (Valor minimo: 1 seg.)

Tiempo de intervalo 5
min

El valor se enviard en cualquier caso cada 5 minutos, aun cuando no se
haya modificado en mas de 1,0 K desde la ultima transmision.

(Valor minimo: 1 minuto)
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Salidas digitales CAN

Se pueden programar hasta 32 salidas digitales CAN. Estas se establecen indicando la fuente en el

convertidor de bus.

La parametrizacién es idéntica a la de las salidas analégicas CAN, a excepcion de las condiciones

de envio.

Denominacion

fparato | Pardmetros

Grupo descripc. Salida general
Denominacion Dem.bomba térmica
fndice den.

Condicion de envio
Ejemplo:

E Condicion de envio
en caso de modificacion  Si
Tiempo de bloqueo 00:10 [mm:ss]
Tiempo de intervalo S min.

A cada salida CAN analdgica se le puede
asignar una denominacion propia. La se-
leccién de la denominacion tiene lugar
de distintos grupos de denominaciones
o es definida por el usuario.

En caso de modificacion Si/No Envio del aviso en caso de modificacion de estado.

Tiempo de bloqueo 00:10

Si se modifica el valor en el plazo de 10 segundos desde la ul-
[mm:ss] tima transmisién, el valor no se volvera a enviar hasta que no
hayan pasado 10 segundos.

(Valor minimo: 1 seg.)

Tiempo de intervalo 5 min El valor se enviara en cualquier caso cada 5 minutos, aun cuan-
do no se haya modificado desde la ultima transmision.

(Valor minimo: 1 minuto)
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Bus DL

El bus DL sirve como linea de bus para varios sensores y/o para el registro de valores de medicién
(«registro de datos») mediante la C.M.I. 0 D-LOGG.

El bus DL es una linea de datos bidireccional y solo es compatible con productos de la empresa
Technische Alternative. La red de bus DL funciona independientemente de la red de bus CAN.

Este menu contiene todos los datos y ajustes necesarios para la conformacién de una red de bus DL.
El cableado de una red de bus DL se describe en las instrucciones de montaje del regulador.

Ajustes DL

En el menu Archivo / Ajustes / Ajustes de
Ajustes de aparato aparato / Bus DL se puede activar o desacti-
e e @ . var la salu_ia de datos para el registro de da-
- . . : ~ Jtos mediante el bus DL y para las
Salida de datos On ‘ visualizaciones en el sensor ambiental RAS-
PLUS. Para el registro de datos DL se utiliza
la C.M.l. Seindicaran solo los valores de entrada y salida, y 2 calorimetros, pero ningun valor de las
entradas de red.

Entrada DL

Mediante una entrada DL se adoptan los valores de los sensores de bus DL.
Se pueden programar hasta 32 entradas DL.

Ejemplo: Parametrizacion de la entrada DL 1

DL
no utilizada

Entradas DL - no utilizada

Objeto de dibujo: | no utilizada v
no utilizada A
Parametros
i Entrada 2 |
rr 1mum Al i Frkrads 2 |

{

Seleccion: Analdgica o Digital

B General
Tipo analdgica
Direccidn 1
indice 1

Direccion de bus DL e indice de bus DL
Cada sensor DL debe tener una direccion de bus DL propia. El ajuste de la direccion del sensor DL
se describe en la hoja de datos del sensor.

La mayoria de sensores DL pueden registrar distintos valores de medicion (p. €j., caudal y tempera-
turas). Para cada valor de medicién debe indicarse un indice propio. El indice en cuestién puede to-
marse de la hoja de datos del sensor DL.
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Denominacion

A cada entrada DL se le puede asignar una denominacién propia. La seleccion de la denominacion
tiene lugar de distintos grupos de denominaciones o es definida por el usuario.

Ejemplo:

Parametros
Grupo descripc. Valor real paso
Denominacion Paso solar
indice den.

Timeout del bus DL

Mientras se esté leyendo la informacion del bus DL, el valor de Fallo de red de la entrada DL sera
«No».

Si después de consultarse tres veces el valor del sensor DL no se transmite ningun valor mediante
el regulador, el valor de Fallo de red pasara de «No» a «Si». Luego se puede determinar si se indicara
el valor comunicado por Ultima vez o un valor de sustitucidn seleccionable (solo con el ajuste Mag-
nitud de medicién: Def.por usuario).

Dado que también se puede seleccionar Fallo de red como fuente de una variable de entrada de fun-
cion, se puede reaccionar debidamente en caso de averia del bus DL o del sensor DL.

En Valores de sistema / General, el fallo de red esta a disposicion de todas las entradas DL.

Unidad

Si para la magnitud de medicion se elige «<Automatico», en el regulador se empleara la unidad que
fija el sensor DL.

E Unidad

Magnitud de medicion Automatico

Con la seleccién de «Def.por usuario» se puede seleccionar una unidad propia, una correccion del
sensor y, con la comprobacion de sensor activa, una funcion de control.

B Unidad
Magnitud de medicidn Def.por usuario
Unidad Temperatura *C
Correccidn del sensor 0,0K

A cada entrada DL se le asigna una unidad propia que puede ser distinta de la del sensor DL. Hay
disponible un gran niumero de unidades.
Correccion del sensor: El valor de la entrada DL se puede corregir con un valor diferencial fijo.

Valor en timeout
Esta seleccion solo se muestra con la magnitud de medicion «Def.por usuario».

Si se determina un timeout, se puede determinar si se indicara el valor comunicado por ultima vez
(«Sin modificaciones») o un valor de sustitucién seleccionable.

= '#a!-:lr en timeout Sin modificaciones v

de salida Sin modificaciones
= Eomprnhaclon de £ ¢ Def.por usuario

Cnmnrnbarian de sensor | Si @

= valor en timeout Def ,por usuario
Valor de salida 20,0 °C
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Comprobacion de sensor

Si el valor de Comprobacién de sensor es «Si», el fallo del sensor del que se adopte la entrada DL
estara disponible como variable de entrada de una funcién.

E Comprobacion de sensor
Comprobacion de sensor  Si

Fallo de sensor

Esta seleccion solo se muestra con la comprobacion de sensor activa y con la magnitud de medicién
«Def.por usuario».

Si la opcion «Comprobacion de sensor» esta activa, el fallo de sensor de una entrada DL estara dis-
ponible como variable de entrada de funciones: estado «No» para un sensor que funciona correcta-

mente y «Si» para uno defectuoso (cortocircuito o interrupcién). De este modo se puede reaccionar,
p. €j., a la averia de un sensor.

B Comprobacion de sensor
Comprobacidn de sensor | S

B Umbral de cortocircuito  Estandar
Yalor umbral

Bl valor de cortocircuito Estandar
Valor de salida

] Umbral de interrupcion  Estandar
Yalor umbral

B Valor de interrupcion Estandar

Yalor de salida

Si se seleccionan los umbrales estandar, se indicara un cortocircuito si no se alcanza el limite de
medicidén y una interrupcion si se supera el limite de medicion.

Los valores estandar para los sensores de temperatura son de -9999,9 °C en caso de cortocircuito y
de 9999,9 °C en caso de interrupcion. En caso de fallo, se tomaran estos valores para los calculos
internos.

E Comprobacion de sensor
Comprobacién de sensor  Si
= Umbral de cortocircuito  =5€E0lE v
Yalor umnbra Estandar
B Valor de cortocircuito Def.por usuario k

Walnr dr <alida @

E Umbral de cortocircuito | Def.por usuario
Valor umbral a,0°C

Mediante la seleccion adecuada de umbrales y valores para cortocircuito o interrupcion, en caso de
averia de un sensor se puede preasignar un valor fijo al médulo para que una funcioén pueda seguir
en marcha en modo de emergencia (histéresis fija: 1,0 °C).

El umbral de cortocircuito solo se puede definir por debajo del umbral de interrupcién.

En Valores de sistema / General, el fallo del sensor esta a disposicion de todas las entradas, entra-
das CAN y entradas DL.

Entradas digitales DL

El bus DL esta preparado de tal forma que también puedan adoptarse valores digitales. No obstante,
todavia no se utiliza.
La parametrizacion es casi idéntica a la de las entradas analdgicas DL.

En Magnitud de medicion / Def.por usuario se puede modificar el valor de Visualizacion para la en-
trada digital DL a No/Si:
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Programacion con TAPPS2 / Bus DL

Carga de bus de sensores DL

La alimentacion y la transmision de sefiales de los sensores DL se realiza de manera conjunta a tra-
vés de un cable de 2 polos. No es posible un apoyo adicional del suministro de corriente por parte
de una unidad de alimentacién externa (como en un bus CAN).

Debido al consumo de corriente relativamente alto de los sensores DL, se debe prestar atencion a la
«carga de bus»:

The bus converter supplies the maximum bus load of 100 %. Las cargas de bus de los sensores DL
se mencionan en los datos técnicos de los respectivos sensores.

Ejemplo: El sensor DL FTS4-50DL tiene una carga de bus del 25%. Es por ello que se puede conectar
un maximo de cuatro FTS4-50DL al bus DL.

Salida DL

Mediante una salida DL se pueden enviar valores analdgicos y digitales a la red de bus DL. Se puede,
p. €j., indicar una orden digital para activar uno de los sensores de O, 02-DL.

Ejemplo: Parametrizacién de la salida DL 1

>éDL

no utilizada

Salidas DL - Salida 1 - ----—---—---

Objeto de dibujo: | Salida 1 v

no utilizada
Parametros
: : Salida 2 : |

Salidas DL - Salida 1 - Sensor 02 @

Objeto de dibujo: | Salida 1 - Sensor 02 b Entrada de la denominacién
Parsmalroe Indicacion de la fuente en el re-
gulador de la que procede el va-
Grupo descripc.  Def.por usuario lor de la salida DL.
Cenominacién ~ Sensor 02
Indice den. Indicacion de la direccién de
=/ Yariable entr. destino del sensor DL que debe
Tipo de fuente  Funcion activarse.
Fuente Légica La informacion sobre el indice
Variable Resultado ya estd preparada, pero de mo-
- Objetivo mento no hay ningun aparato de
Direcddn 1 bus DL que la necesite.
indice 1 Por lo tanto, el indice no influye
en la activacién del sensor de
0,, con lo que puede pasarse
por alto.
oK ] [ OK, sin asignacion ] [ Cancelar I
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M-Bus
El M-Bus es un sistema de maestro-esclavo para la lectura de datos de contadores de energia y vo-
lumen (corriente, calor, agua, gas).

El CAN-BC2 esta concebido para un maximo de 4 «unit loads» M-Bus, con lo que se pueden conectar
hasta 4 contadores M-Bus con 1 «unit load» cada uno. El convertidor de bus (maestro) lee ciclica-
mente los valores de cada uno de los aparatos, pudiéndose ajustar el tiempo de intervalo.

Por lo tanto, este convertidor de bus es adecuado para la conexién en paralelo de un maximo de
cuatro contadores M-Bus (esclavos).

Puede leerse un total max. de 32 valores de M-Bus por convertidor de bus. Solo se puede introducir
un maestro en el sistema M-Bus.

Este menu contiene todos los datos y ajustes necesarios para la conformacion de una red M-Bus.

Ajustes

Muevo... Chrl+m - -
abrir... Ctrl+0 “a ‘=

o CAN-BC2. by
Cetrar todos [
Guardar Chl+S | Sistema hidraulit
Guardar como. .,
Guardar todos

Ajustes de aparato... M En el menu Ajustes de aparato / M-Bus se

definen los ajustes generales para el M-

Crear pagina... Ordenar funciones.., . )
vista de pégina Bus y las direcciones de los aparatos M-
Imprimir. .. Chrl+P § Reglstriufle Gakns Bus.
Ajustes de aparato @
General | Bus CAN | Bus CAN2 | Bus DL | M-Bus Tasa en baudios
= : = La tasa estandar en baudios de los aparatos
LGenerall M-Bus es de 2400 baudios. Por lo tanto, en
Tasaenboudios | 2400 la mayoria de casos no hace falta cambiar el
Tiempo de intervalo  0:00:01:00 [d:hh:mm:ss] ajuste de fabrica.
- ip:"f"t"f"B"s i . Tiempo de intervalo
utorizacion u] . .
— Los intervalos de lectura se pueden ajustar
Direccion 0

e de 10 segundos a 2 dias. Con un intervalo
Shpme T grande se consumen menos pilas en los
BLtarizacion o contadores M-Bus que funcionan con pilas.

o E"chin o ’ Aparato M-Bus 1 - 4
Ast;riz;ién - = Para cada aparato M-,Bus"cc?’pegtaFjo debe
o—— 3 aj.ustafs’e la autorizacién a Si e indicarse la
direccion de esclavo primaria (entre 0 y
=Opneabn 3 ey 4 250). La direccién de esclavo primaria se
it futa Mo v ||| ajustard segun las especificaciones del fa-

bricante en el aparato M-Bus.

oK ] [ Cancelar | No puede haber 2 direcciones de esclavo

iguales en la red de M-Bus.
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Entrada M-Bus

Se pueden programar hasta 32 entradas M-Bus.

Con el aparato M-Bus conectado se puede leer |la informacion de los aparatos y los datos recibidos
mediante el botdn «Lista».

Ejemplo: Vista de la C.M.I. correspondiente a un contador M-Bus conectado

. mBus

Ajustes M-Bus ¥

El nimero de acceso se
ajustara de nuevo a 0 des-
pués de 255 accesos.




Programacion con TAPPS2 / M-Bus

Informacioén del aparato
En el drea superior se muestra informacion relativa al aparato y al fabricante.
Datos recibidos

Aqui se pueden mostrar hasta 128 valores por contador. El orden resulta de la direccién del telegra-
ma y el byte de inicio. Ademas, el valor leido se muestra con la unidad.

Ejemplo: El valor 2 procede de la direccién de telegrama 1y el byte de inicio 26. Los valores 3y 4 se
refieren al byte 34, aunque con unidades distintas.

Encontrard mas detalles sobre los valores en los manuales de los fabricantes de los aparatos M-Bus.

Ejemplo: Parametrizacion de la entrada M-Bus 1

. M-Bus B
/ no utilizada X

Entradas M-Bus - no utilizada

Obieto de dibujo: | no utilizada v

Aparato | Pardmetros

Entrada 2

Gruoo descrioe.  |Entrada 3 @ P

Seleccion: Analdgica o Digital
En la mayoria de casos se adoptan valores analégicos (valores numéricos).

= General
Tipo Analdgica
Aparato 1
MNdmero de valor 1
Divisor 1
Factar 1

General

Aparato: Se especifica el nimero de aparato segun los Ajustes de aparato (1 — 4)

Numero de valor: Se especifica el nimero de valor de la «Lista» de informacion leida del aparato
(menu C.M.I. Ajustes M-Bus)

Divisor / Factor: Se especifica un divisor o factor para adaptar el valor leido a la magnitud real (p. €j.,
posicién correcta de la coma).

Denominacion

A cada entrada M-Bus se le puede asignar una denominacioén propia. La seleccion de la denomina-
cion tiene lugar de distintos grupos de denominaciones o es definida por el usuario. Ademas, se pue-
den asignar hasta 16 numeros de indice.

Ejemplo:

Aparato | Parametros

Grupo descripc, Yalor real temperatura ~
Denominacion T.caldera av.
Indice den. 1
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Unidad

Si para la magnitud de medicién se elige «<Automatico», en el convertidor de bus se empleara la uni-
dad que fija el aparato M-Bus.

=/ Unidad
Magnitud de medicidn Automético

Con la seleccién de «Def.por usuario» se puede seleccionar una unidad propia, una correccion del
sensor Yy, con la comprobacion de sensor activa, una funcion de control.

-/ Unidad
Magnitud de medicidn Def.por usuario
Unidad Temperatura °C
Correccion del sensor 0,0K

=l Valor en timeout Sin modificaciones

A cada entrada M-Bus se le asigna una unidad propia que puede ser distinta de la del aparato M-Bus.
Hay disponible un gran nimero de unidades.

Correccion del sensor

El valor de la entrada M-Bus se puede corregir con un valor diferencial fijo.

Valor en timeout

Esta seleccion solo se muestra con la magnitud de medicion «Def.por usuario». Esta aplicacion to-
davia no esta disponible.

Comprobacion de sensor

Si se ajusta la comprobacion de sensor a «Si», el fallo de sensor del valor de M-Bus estara disponible
como variable de entrada digital de una funcién.

Esta aplicacion solo tiene sentido si para el fallo de sensor se definen valores umbral y de salida de-
finidos por el usuario.

-/ Comprobacion de sensor
Comprobacidn de sensor  Si

Fallo de sensor

Esta seleccion solo se muestra con la magnitud de medicion «Def.por usuario» y con la comproba-
cion de sensor activa.

Fallo de sensor: Estado «No» para un valor correcto dentro de los valores umbral y «Si» para un valor
fuera de los umbrales. De este modo se puede reaccionar, p. €j., a la averia de un aparato M-Bus.

=/ Comprobacion de sensor
Comprobacidn de sensar  Si
=l Umbral de cortocircuito  Estandar
Yalor umbra
= Valor de cortocircuito Estandar
Yalor de salida
Urnbral de inkterrupcién  Estandar

Valor urbra

Valor de interrupcion Estandar

Yalor de salida

Para utilizar la comprobacién de sensor de forma adecuada, hay que ajustar los umbrales de corto-
circuito e interrupcion de «Estandar» a «Definido por el usuario» y definir los valores umbral desea-
dos. A continuacién, el usuario define también los valores de cortocircuito e interrupcion deseados.

Si el valor de medicién leido no alcanza el umbral de cortocircuito definido o supera el umbral de
interrupcion, se adoptaran los valores de salida correspondientes en lugar del valor de medicion.
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Programacion con TAPPS2 / M-Bus

Mediante la seleccion adecuada de umbrales y valores de salida, se puede preasignar al convertidor
de bus un valor fijo, en caso de que falle un valor de medicion, para que una funcién pueda seguir en
marcha en modo de emergencia (histéresis fija: 10 0 1,0 °C).

El umbral de cortocircuito solo se puede definir por debajo del umbral de interrupcién.
Ejemplo: Temperatura

E Sensorcheck

Sensorcheck Ja
=) Kurzschlussschwelle Standard v
Schwellwert Standard

B Kurzschlusswert

fusgabewert @

I=/ Comprobacidon de sensor
Compraobacion de sensor 5P
I=/ Umbral de cortocircuito  Def.por usuario

Yalor umbral 10,0 °C
I=I Valor de cortocircuito Def.por usuario Si el valor de medicion cae por debajo
Valor de salida 50,0 °C de 10 °C, se emite 50 °C; si el valor de
I=I Umbral de interrupcion  Def.por usuario medicion supera los 100 °C, se emite
Valor umbral 100,0°C 70°C.
I=I Yalor de interrupcion Def.por usuario
Valor de salida 70,0°C

Tras concluir la introduccion de parametros con OK, la entrada M-Bus se representara asi en TA-
PPS2:

2 NUumero de entrada

> Direccion

> Numero de valor

M-Bus Entr.1(3/1)
T.caldera av. 1

Denominacion
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Programacion con TAPPS?2 / Valores de sistema

Valores de sistema

Se pueden seleccionar como fuente los siguientes valores de sistema para las variables de entrada
de funciones y para las salidas CAN y DL:

* General
* Tiempo
* Fecha
+ Sol
Valores de sistema «General»

Con la programacion correspondiente, estos valores de sistema permiten vigilar el sistema del reg-
ulador.

* Inicio regulador * Fallo sensor DL
« Fallo sensor entradas « Fallored CAN
* Fallo sensor CAN CAN * Fallored DL

40 segundos después de encender el aparato o de un reset, Inicio regulador genera un largo impulso
de 20 segundos y sirve para vigilar el arranque del regulador (p. €j., tras cortes de corriente) en el
registro de datos. Para ello, el tiempo de intervalo debe estar ajustado a 10 segundos en el registro
de datos.

Los fallos de sensor y los fallos de red son valores digitales globales (No/Si) sin relacién con el es-
tado de error de un determinado sensor o entrada de red.

Si uno de los sensores o entradas de red tiene un error, el estado del grupo correspondiente cambi-
ara de «No» a «Si».

Valores de sistema «Tiempo» Valores de sistema «Fecha»

+ Segundo (de la hora actual) + Dia

* Minuto (de la hora actual) * Mes

* Hora (de la hora actual) * Aiio (sin indicacion de siglo)

* Impulso segundo + Dia de la semana (a partir del lunes)
* Impulso minuto + Semana del aiio

* Impulso hora + Dia del afo

* Horario verano (valor digital OFF/ON) * Impulso dia

* Hora (hh:mm) * Impulso mes

* Impulso afo
* Impulso semana

Los valores «Impulso» generan un impulso por unidad de tiempo.

Valores de sistema «Sol»

+ Salida del sol (hora) « Minutos desde puesta del sol (en el mismo
dia, no pasada la medianoche)
* Puesta de sol (hora) « Altura del sol (véase Funcion de sombra)
+ Minutos hasta salida del sol (en el mismo + Direccioén del sol (véase Funcién de som-
dia, no pasada la medianoche) bra)
* Minutos desde salida del sol * Altura del sol > 0° (valor digital ON/OFF)

* Minutos hasta puesta del sol
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Programacion con TAPPS?2 / Ajustes de aparato

Ajustes de aparato

i

Nuevo... Chrl+M By o "
Abrir. .. Ctrl+0 = *  En este menu se realizan los ajustes

Cerrar e A globales para el convertidor de bus y los
Cerrar todos 1 17 ajustes de bus.

Guardar Cl+5 | Sistema hidrauli

Guardar como... T

Guardar todos

st de st
Crear pagina... Ordenar funciones...
Yista de pagina... ,
Tmprimir... Ctrl+p Reaqistro de datos...
General

Ajustes de aparato

Ajustes basicos

Moneda Euros
=/ Usuario

Contrasefia kécnico 64

Bus CAN | Bus CANZ | Bus DL || M-Bus

Contrasefia experto 128

Acceso al mend Usuario

=/ Hora/Lugar
cambio de hora autom. Si
Huso horario 01:00 [hh:mm]
Latitud GPS 48,536500 °
Longitud GPS 15,080000 ©

QK ][ Cancelar ]

Moneda

Seleccién de la moneda para contabilizar el rendimiento

Contrasena técnico/experto
Entrada de las contrasefias para esta programacion.

Acceso al menu

Determinacion del nivel de usuario desde el que se permite el acceso al menu principal.

Si el acceso al menu solo se permite al técnico o al experto, al seleccionar el menu principal desde
la pagina de inicio de la sinopsis de funciones se debera introducir la contrasefa correspondiente.
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Programacion con TAPPS?2 / Ajustes de aparato

Hora/Lugar
+ Cambio horario automatico — Si se selecciona «Si», se ajustara automaticamente el hora-
rio de verano segun la normativa de la Union Europea.

* Huso horario — 01:00 significa el huso horario «<UTC + 1 hora» UTC significa «Universal
Time Coordinated», antes conocido también como GMT (= Greenwich Mean Time).

+ Latitud GPS - Latitud geogréfica segun GPS (= global positioning system, un sistema de
navegacion por satélite).
+ Longitud GPS - Longitud geografica segun GPS.

Con los valores de la longitud y latitud geograficas se determinan los datos solares vinculados al em-
plazamiento. Estos pueden utilizarse en funciones como «Funcién de sombra».

Los ajustes predeterminados de fabrica para los datos GPS se refieren al emplazamiento de Tech-
nische Alternative en Amaliendorf (Austria).

Ajustes de bus

Estos ajustes se describen en los capitulos del bus correspondiente.
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Menu C.M.I. — Fecha/Hora/Lugar

Menu C.M.1.
Fecha/Hora/Lugar

En la parte superior derecha, en la barra de estado, se muestran la fecha y la hora.

Como el convertidor de bus no tiene una funcion propia de hora, la fecha y la hora se adoptan del
nodo de red 1y no se pueden modificar en el convertidor de bus. Es por ello que un aparato de bus
CAN que también tenga una funcién propia de hora, ha de tener el nimero de nodo 1 (UVR16x2,
UVR1611, RSM610, C.M.1.).

Al seleccionar este campo de estado se accede al menu de los datos relativos a fecha, horay lugar.

Vi217. 2017 12:45 '

Ejemplo de visualizacién:

La fecha y la hora se
adoptan del nodo CAN 1.
Es por ello que las modifi-
caciones de la fecha y la
hora no se adoptan en
este menu de forma per-
manente.
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Menu C.M.I. — Fecha/Hora/Lugar

Primero se muestran los parametros de los valores del sistema.

46

Huso horario — Introducir el huso horario con respecto a UTC (= Universal Time Coordina-
ted, antes conocido también como GMT [= Greenwich Mean Time]). En el ejemplo, el huso
horario se ha ajustado a «<UTC + 01:00».

Horario verano — «Si» si el horario de verano esta activo.

Cambio horario automatico — Si se selecciona «Si», se ajustara automaticamente el hora-
rio de verano segun la normativa de la Union Europea.

Fecha - Entrada de la fecha actual (DD.MM.AA).

Hora — Entrada de la hora actual.

Latitud GPS - Latitud geografica segln GPS (= global positioning system, un sistema de
navegacion por satélite).

Longitud GPS - Longitud geografica segun GPS.

Con los valores de la longitud y latitud geograficas se determinan los datos solares vincu-
lados al emplazamiento. Estos pueden utilizarse en funciones como «Funcién de sombran».

Los ajustes predeterminados de fabrica para los datos GPS se refieren al emplazamiento
de Technische Alternative en Amaliendorf (Austria).

Salida del sol - Hora
Puesta de sol - Hora
Altura del sol - Informacion en grados (°), medida desde el horizonte geométrico
(0°)
Cenit = 90°
Direccion del sol — Informacién en grados (°), medida desde el Norte (0°)
Norte = 0°
Este =90°
Sur =180°
Oeste = 270°



Menu C.M.I. — Resumen valores

Resumen valores

En este menu se muestran los valores actuales de las Entradas DL y de las Entradas CAN analdgicas
y digitales.

Vi21.7.2017 12:46

‘;! -
il Resumen valores Valores fijos

Mensajes

Los diferentes valores se pueden ver seleccionando el grupo de su eleccion.

Resumen valores

Bus CAN Bus CAN
[ Bus DL M anal%ico ][ digital ]

Ejemplo: Bus CAN analégico
Bus CAN Bus CAN
— sl |
—
0 0 J I
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Menu C.M.I. — Valores fijos

Valores fijos

Vi21.7.2017 12:48

B Resumen valores ‘ Valores fijos

Modificacién de un valor fijo digital

Seleccionando el botdn con el fondo claro se puede modificar el valor fijo.
Ejemplo: Conmutacién de ON a OFF mediante la casilla de seleccion

Valores fijos

" & ON

" Change Value x|

ON ~

ION OK Interrompi




Menu C.M.I. — Valores fijos

Modificacién de un valor fijo analégico

Tocando el botdn con el fondo claro se puede modificar el valor fijo.
Ejemplo:

Valores fijos

Change Value %

50.0 -65.0 °C

50 N

OK Interrompi

Se mostrara el valor actual (ejemplo: 50,0 °C). Se puede modificar el valor nominal haciendo clic en
la flecha hacia arriba o hacia abajo. Sin embargo, también se puede marcar el valor y sobrescribirlo
con el valor deseado:

Activacion del valor fijo de un impulso

Tocando el boton con el fondo claro se puede activar el impulso.

) P
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Menu C.M.I. — Ajustes basicos

Ajustes basicos

S8 Resumen valores
-~k .
i@l Funciones

Vi21.7.2017 12:51

R Bus CAN

Version

Solo «técnicos» o «exper-
tos» pueden acceder a
este menu.

Denominaciones definidas por el usuario

En este menu se realizan ajustes que, en lo sucesivo, son validos para todos los demas menus.
Simulacion - Sin posibilidades de aplicacion en el convertidor de bus

Acceso al mena — Determinacion del nivel de usuario desde el que se permite el acceso al menu
principal. Si el acceso al menu solo se permite al técnico o al experto, al seleccionar el menu princi-
pal se deberd introducir la contrasena correspondiente.

Moneda - Seleccion de la moneda para contabilizar el rendimiento

Denominaciones definidas por el usuario — Para denominar todos los elementos se pueden selec-
cionar las denominaciones predeterminadas de distintos grupos de denominaciones o utilizar las
definidas por el usuario. El usuario puede definir hasta 100 denominaciones distintas. Cada una de
ellas puede tener un maximo de 24 caracteres.

50



Menu C.M.I. — Version y nimero de serie

Version y nimero de serie

En este menu se muestra el niumero de serie, los datos de produccidn internos y el nombre de los
datos de funcion actuales (con fecha).

Vi21.7.2017 12:52 |

:ﬁ Resumen valores Valores fijos
) Mensses

L}d Ajustes basicos
-__ Adm. de datos Valores de sistema

www.ta.co.at | ©2008-2017 Technische Alternative RT GmbH, Amaliendorf -

{

El nimero de serie también aparece en la placa de especificaciones eléctricas del médulo.
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Menu C.M.I. — Mensajes

Mensajes

Este menu C.M.I. muestra los mensajes activados.

Vi21.7.2017 12:54

) Resumen valores

I£] .
1 £ ,Pl Funciones

N Bus CAN

www.ta.co.at | ©2008-2017 Technische Alternative RT GmbH, Amaliendorf

Si hay como minimo un mensaje activo, en la barra de estado superior aparecera un triangulo de ad-
vertencia.

Encontrara informacién mas precisa sobre los mensajes en los manuales de programacion de
UVR16x2, RSM610 o CAN-I/0 45.
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Menu C.M.I. = Usuario

Usuario

Vi21.7.2017 12:55

=28 Resumen valores Valores fijos

@l Funciones Mensajes

; Bus CAN Bus DL

¥ Ajustes basicos

Versién

ﬁ Usuario |

- Usuario

Experto

Modificar contrasefia técnico

Modificar contrasena experto

Usuario actual

Al acceder al menu del médulo, el usuario estara en el nivel de usuario.

Para poder acceder al nivel de técnico o experto hay que especificar una contraseiia, que puede pro-
porcionar el programador.

Una vez cargados los datos de funcionamiento, el médulo vuelve al nivel de usuario y adopta las
contrasefas programadas.

Tras un reinicio, el convertidor de bus se encuentra siempre en el nivel de usuario.

La contraseiia se establece en el programa TAPPS2 y se puede modificar al acceder con nivel de
experto.
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Menu C.M.I. = Usuario

Lista de las acciones permitidas

Usuario Visualizacion y acciones permitidas

+ Acceso al menu principal solo si esta autorizado para «usuario» en los «Ajustes
basicos»

+ Resumen valores

+ Valores fijos: Modificacion del valor o del estado de los valores fijos autorizados
para el usuario, sin acceso a los parametros

. *Funciones: Indicacion del estado de funcionamiento, sin acceso a los pardme-
Usuario tros

+ Mensajes: Indicacion de mensajes activos

+ Bus CAN, M-Bus y bus DL: Sin acceso a los parametros

+ Ajustes basicos: Sin acceso

+ Usuario: Modificacion del tipo de usuario (mediante contrasefa)
+ Valores de sistema: Visualizacion de los valores de sistema

Adicionalmente;

+ Acceso al menu principal solo si esta autorizado para técnico o usuario en los
«Ajustes basicos»

+ Modificacién de los pardmetros para valores fijos (menos Tipo y Magnitud de
medicién; Valor o Estado solo si esta autorizado para usuario o técnico), sin
posibilidad de redefinicién

Técnico + Ajustes basicos: Modificacion y redefinicion de denominaciones definidas por el
usuario, selecciéon de la moneda

+ Funciones: Modificacion de las variables de entrada y parametros definidos por
el usuario

+ Todos los ajustes de los menus
* Bus CAN, M-Bus y Bus DL
+ Tareas de Adm. de datos

Experto El experto tiene autorizacion para todas las acciones y acceso a todas las visualiza-
ciones.

Conmutacion automatica

En circunstancias normales, el convertidor de bus regresa de forma automatica al modo de usuario
30 minutos después de haberse iniciado la sesion como experto o técnico.
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Menu C.M.I. — Adm. de datos

Adm. de datos
Menu C.M.I. Adm. de datos

Vi21.7.2017 12:56
'_:7\ Resumen valores Valores fijos
.' f;_lﬁ Funciones
el Bus CAN

B M-Bus : Ajustes basicos

i Usuario N pa Version

-:l Adm. de datos Valores de sistema

| Adm. de datos

Ejecutar un reset total

Visualizacion de los
datos de funcion

actuales con
momento de la carga

Reinicio

Reset total

Un reset total solo se puede realizar desde el nivel de técnico o de experto después de una pregunta
de seguridad.

Un reset total borra los mdédulos de funcionamiento, la parametrizacion de todas las entradas y sa-
lidas, las entradas y salidas de bus y los valores fijos y del sistema. Se conservan los ajustes del nu-
mero de nodo CAN y de la tasa de bus CAN.

Tras tocar el botén aparece una pregunta de seguridad para confirmar si realmente debe ejecutarse
un reset total.

Reinicio
Al final del menu «Adm. de datos» cabe la posibilidad de ejecutar un reinicio del convertidor de bus
después de una pregunta de seguridad sin desconectar el convertidor de bus de la red.
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Menu C.M.I. — Adm. de datos

Cargar los datos de funcionamiento o actualizar el firmware
a través de la C.M.I.

En el menu C.M.I. Adm. de datos se pueden cargar o guardar los datos de funcionamiento, y el fir-
mware (el sistema operativo) se puede cargar en el médulo.

Se precisa una version propia de sistema operativo para cada idioma. Es por ello que en el conver-
tidor de bus, a diferencia del regulador UVR16x2, no se puede seleccionar el idioma.

Primero hay que cargar el archivo requerido en la tarjeta SD de la C.M.I. A continuacion, el archivo se
transmite al convertidor de bus.

Estas acciones se realizan simplemente arrastrando y manteniendo pulsado el botén izquierdo del
ratén («arrastrar y soltar»).

Ejemplo: Cargar los datos de funcionamiento de la tarjeta SD en el convertidor de bus

TECHNISCHE
@ALTERNATIVE

WEBPORTAL

Inicio Bus CAN Esquema Administracién de datos

o . e
Aparate CAN-BC2

Administracion de datos i .

Tamafic 80 kB

“ Eliminar LsCambiar nombre = Descarga

~ Y

Nodo de red Tarjeta SD

CAN-BC2.dat

CAN-BC2.dat

Antes de iniciar la transferencia de datos, se consulta-
ra el comportamiento de las indicaciones de los con-
Estados contador salidas tadores y se pedira la contrasena de experto o técnico

o v‘ del convertidor de bus.

Estados contador funciones

Conservar v ‘

Valores de calibracion

Conservar VJ
Introducir contrasena

OK Cancelar
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Menu C.M.I. — Adm. de datos

Cargar los datos de funcionamiento o actualizar el firmware
a través de UVR16x2 o CAN-MTx2

La transferencia de datos solo se puede realizar en el nivel de técnico o experto en el mend Adm. de
datos.

Fr 15.04.2016 10:30

28486789 10-11 12 13 14 15 16

Systermwerte

4

@28486 7809 10-11 12 13 14 15 ]ﬁl

Fr 15.04.2016 10:30

{ Datenverwaltung

Funktionsdaten

E

Speichern...

Totalreset durchfuhren

4

[ Datenverwaltung

—] CAN-BC2.dat

&

Para enviar el archivo al médulo, toque el simbolo de suma'y, a continuacién, podra ver una seleccién.
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Menu C.M.I. — Adm. de datos

[ Datos de func.

[ Cargar...

)

¢Desea enviar realmente el archivo
a los nodos seleccionadog? a

"CAN-BC2.dat"

Seleccionar el nimero de nodo y tocar después #.

Tocando ’ﬁ se cancela la operacion.

La transferencia de datos solo sera posible tras introducir la contrasefia del técnico o experto del
aparato de destino.
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Menu C.M.I. — Adm. de datos

Cargar los datos de funcionamiento o actualizar el firmware
a través de UVR610

La transferencia de datos solo se puede realizar en el nivel de técnico

Uersion
Adm. de datos

Ualores de

.

Adm. de datos

Datos de func.

[Caraar,.. |

FI I-In'-ﬂ] -

J

Adm. de datos

Datos de func.
Cargar...
O..

B Datos de
func. dat.

4

Cargar...
D nn
B Datos de -

func. dat.

X 1

{

cDeses enviar
realmente el archivo
a los nodos
sl eccl onados?

"[atos de func. dat"

iz
(X ]

o experto en el mend Adm. de datos.

Seleccionar el numero de nodo y tocar después .

Tocando @ se cancela la operacién.

La transferencia de datos solo serd posible tras introducir la contrase-
fa del técnico o experto del aparato de destino.
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Reset — Indicaciones de estado LED

Reset

El botén de reset esta detras de un orificio de la tapa.
Si se pulsa brevemente el botén de reset, el convertidor de bus se reiniciara (= restablecimiento).

Reset total: Pulsando el botén de forma prolongada, el LED de estado empezara a parpadear con
rapidez. Hay que mantener pulsado el botén hasta que pase de parpadear con rapidez a parpadear

de forma lenta.

Un reset total borra todos los médulos de funcionamiento, la parametrizacion de todas las entradas
y salidas de bus, los valores fijos y del sistema, y los ajustes de bus CAN.

o]

Boton de reset

Indicaciones de estado LED

Estado del convertidor

Ho 1

N

o A1
e 09 .

Indicaciones de estado al ponerse en marcha el convertidor

Lampara de control

Descripcion

Rojo continuo

El convertidor de bus esta arrancando (= rutina de inicio tras la conexién,
un reset o una actualizacién) o

Naranja continuo

Inicializacion de hardware tras el arranque

Verde intermitente

Tras la inicializacién de hardware, el convertidor de bus espera aprox.
30 segundos para recibir toda la informacion necesaria para el funciona-
miento (valores de los sensores, entradas de la red)

Verde continuo

Funcionamiento normal del convertidor de bus
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Datos técnicos

Carga de bus méx. (bus DL) | 100%

Bus CAN Tasa de datos estandar de 50 kbit/s, ajustable de 5 a 500 kbit/s
para ambos lados del bus CAN

M-Bus Tasa en baudios estandar de 2400 baudios, ajustable de 300 a
38400 baudios, max. 4 aparatos M-Bus legibles

Tipo de proteccion IP40

Clase de proteccion Il - a prueba de sacudidas eléctricas [O]

Temperatura ambiente ad- | Entre +5y +45 °C
misible

Sujeto a cambios técnicos y errores tipograficos y de impresién. Este manual solo es valido para
aparatos con la version de firmware correspondiente. Nuestros productos estan sujetos a un cons-
tante progreso técnico y desarrollo, por lo que nos reservamos el derecho de realizar cambios sin
previo aviso. © 2020
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Declaracion de conformidad UE

N.° de documento / Fecha: TA17065 / 02.02.2017

Fabricante: Technische Alternative RT GmbH

Direccion: A-3872 Amaliendorf, Langestralie 124

La responsabilidad sobre la elaboracion de la presente declaracion de conformidad recae exclusivamente en el
fabricante.

Denominacion del producto: CAN-BC2

Nombre de marca: Technische Alternative RT GmbH

Descripcion del producto: ~ Convertidor de bus CAN

El objeto de declaracion descrito anteriormente cumple las prescripciones de las directivas:

2014/35/EU Directiva de baja tension
2014/30/EU Compatibilidad electromagnética
2011/65/EU RoHS Restriccién del uso de ciertas sustancias peligrosas

Normas armonizadas aplicadas:

EN 60730-1: 2011 Reguladores y controladores automaticos eléctricos para el consumo doméstico
y aplicaciones similares — parte 1: Requisitos generales
EN 61000-6-3: 2007 Compatibilidad electromagnética (CEM) - parte 6-3: Normas basicas especializa-
+A1:2011 das — emision de interferencias para areas habitables, areas comerciales y
+ AC2012 pequefias empresas
EN 61000-6-2: 2005 Compatibilidad electromagnética (CEM) - parte 6-2:
+ AC2005 Normas basicas especializadas — resistencia a interferencias para areas indus-
triales
EN 50581: 2012 Documentacion técnica para la evaluacién de productos eléctricos y electrénicos

con respecto a la restriccion de sustancias peligrosas

Colocacion del marcado CE: en el embalaje, las instrucciones de uso y la placa de caracteristicas

Ce

Expedidor: Technische Alternative RT GmbH
A-3872 Amaliendorf, Langestralle 124
Firma legalmente vinculante

Dipl.-Ing. Andreas Schneider, gerente,
02.02.2017

La presente declaracién certifica el cumplimiento de las normativas indicadas, pero no garantiza ninguna carac-
teristica.
Se deberan observar las indicaciones de seguridad de la documentacion de producto adjunta.






Condiciones de garantia

Nota: Las siguientes condiciones de garantia no limitan el derecho legal a garantia, sino que amplian
sus derechos como consumidor.

1. La empresa Technische Alternative RT GmbH ofrece al consumidor final un afio de garantia a partir de
la fecha de compra para todos los equipos y piezas vendidos por ella. Los defectos deben notificarse
sin demora una vez detectados y dentro del plazo de garantia. El soporte técnico dispone de la solucion
adecuada practicamente para todos los problemas. Por tanto, una toma de contacto inmediata
contribuye a evitar un gasto innecesario en la busqueda de errores.

2. La garantia incluye la reparacién gratuita (no asi el gasto derivado de la determinacioén del error in situ,
desmontaje, montaje y envio) de errores de fabricacién y de trabajo que perjudiquen el funcionamiento.
Si Technische Alternative considera que no es razonable llevar a cabo una reparacion debido a los
costes, se procedera a cambiar el producto.

3. Quedan excluidos dafos surgidos por el efecto de una sobretensién o de circunstancias del entorno
anormales. Igualmente, tampoco se puede asumir ninguna garantia si el dafio en el equipo se debe a
desperfectos producidos durante el transporte ajenos a nuestra responsabilidad, o bien a una
instalacién y montaje inadecuados, a un uso incorrecto, al incumplimiento de las instrucciones de
montaje y manejo o a falta de cuidados.

4. El derecho a garantia expira si se producen reparaciones o manipulaciones por parte de personas que
carecen de la competencia necesaria para ello o no han sido autorizados por nosotros, o bien en caso
de que se usen en nuestros equipos piezas de repuesto, complementos 0 accesorios que no sean
piezas originales.

5. Las piezas defectuosas deben remitirse a nuestra fabrica adjuntando una copia del justificante de
compra e indicando una descripcion precisa del fallo. La tramitacion se agiliza si se solicita un numero
RMA en nuestra pagina web www.ta.co.at. Es necesario esclarecer primero el defecto con nuestro
personal de soporte técnico.

6. Las prestaciones por garantia no dan lugar a una prorroga del plazo de garantia ni suponen la puesta en
marcha de un nuevo plazo de garantia. El plazo de garantia para las piezas incorporadas concluye al
mismo tiempo que el plazo de garantia del equipo completo.

7. Quedan excluidas reclamaciones de otro tipo o que excedan lo anterior, especialmente las que se
refieren a la reparacion de un dafio producido en el exterior del equipo, siempre que no exista una
responsabilidad obligatoria prescrita legalmente.

Aviso legal

Las presentes instrucciones de uso estan protegidas por derechos de autor.

Cualquier uso no contemplado en los derechos de propiedad intelectual requiere la autorizacién de la
empresa Technische Alternative RT GmbH. Tal es el caso, en particular, de reproducciones,
traducciones y medios electronicos.

Technische Alternative RT GmbH
A-3872 Amaliendorf, Langestralle 124 c €
Tel.: +43 (0)2862 53635 Fax +43 (0)2862 53635 7

E-Mail: mail@ta.co.at — www.ta.co.at — ©2018
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