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1. DESCRIPCION DE SU FUNCION:

El detector de presencia universal esta disefiado para montar en techo. Puede ir
empotrado, en caja de superficie o en falso techo mediante accesorio de montaje.
Monitoriza el area que hay por debajo de él. Puede controlar iluminacion, modos
de funcionamiento de termostatos y otros consumidores eléctricos. Dependiendo
de la configuracion, puede trabajar en modo techo o en modo presencia. En el
primer caso, una vez detectado movimiento y dada la orden de encendido de luz,
no volvera a apagarla mientras detecte movimiento, aunque la luz exterior
aumente mucho su intensidad. Esta pensado para lugares de ocupacion puntual.
En el segundo caso, modo presencia, sigue evaluando la luz ambiente una vez
dada la orden de encendido, de modo que si la luz ambiente queda un tiempo por
encima de un umbral establecido, se apaga la luz eléctrica aunque esté
detectando movimientos. Esta pensado para lugares de ocupacion prolongada. El
tercer modo de funcionamiento de este aparato es el modo de alarma (Detector).
En este modo, funciona siempre, independientemente de la luminosidad
ambiental. Cuando detecta una determinada cantidad de impulsos en un tiempo,
reacciona enviando un telegrama. Es el modo que se recomienda cuando el
aparato debe participar en un sistema de alarmas KNX, para evitar falsas alarmas.

Deteccion de movimiento y sensor de luminosidad

La deteccion de movimiento se lleva a cabo mediante 3 sensores PIR, que cubren
un angulo total de 360° a partes iguales. La sensibilidad se puede ajustar
independientemente para cada sensor PIR a través de los parametros del ETS, y
modificar posteriormente mediante un potenciometro, o a través de un mando a
distancia de IR, que se suministra por separado.

La luminosidad se mide mediante un sensor integrado en el propio aparato, que
capta la luz que hay por debajo, tanto a nivel de suelo como en superficie de las
mesas Yy otros mobiliarios. El resultado es una mezcla de la luz natural, artificial y
luz reflejada. EIl factor de reflexion puede ser adaptado mediante una funcion de
calibracion que tiene el detector. El valor de luz medido se puede transmitir al bus
mediante un objeto de 2 bytes.

Este valor de luminosidad puede ser comparado con tres umbrales independientes
entre si. Cuando se rebase 0 se caiga por debajo de un umbral se pueden enviar
al bus comandos de accionamiento, valor o escenas, segun parametrizado.

Bloques funcionales
Este aparato dispone de 1 bloque funcional, que se puede configurar en modo

presencia o en modo techo, de forma que cada un movimiento tenga diferente
efecto dependiendo de en cual de los tres sectores PIR se haya producido.
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Dispone de dos salidas, relacionadas cada una con un objeto de comunicacion.
Dependiendo de la funcion configurada para el bloque (accionamiento, funcién
escalera, envio de valores, auxiliar de escenas, envio de temperatura, envio de
luminosidad, cambio de modo de funcionamiento, o accionamiento forzado), se
establece el formato de los objetos de salida.

Los parametros del aparato permiten, por ejemplo, modificar en cualquier
momento los umbrales de luminosidad mediante envio de un telegrama (Teach-
in), y también cambiar mediante el ETS los tiempos de retardo. La funcion de
blogueo permite desactivar un bloque funcional en cualquier momento, para que la
luz que controla pueda ser manipulada en modo manual, sin que el aparato
intervenga.

Modos de funcionamiento

Los bloques funcionales se pueden configurar como detector de techo o de
presencia, y después se puede ajustar siempre el comportamiento al inicio o al
final de la deteccién: totalmente automatico (ON y OFF automatico),
semiautomatico | (ON manual y OFF automatico), o semiautomatico Il (ON
automatico, OFF manual) Asi se puede adaptar su funcionamiento a diferentes
aplicaciones, como control de luz en WC, luces de servicio, control de ventilacion,
etc.

Tipos de aplicacion

Este aparato puede funcionar como aparato Unico, o en combinacion con otros
detectores haciendo funcion de master (principal) o de esclavo (auxiliar). Asi, es
posible que varios detectores actien sobre una misma carga sin ningun tipo de
conflicto.

Test de funcionamiento y LED de estado

Dispone de una funcion de test de funcionamiento, especialmente util a la hora de
la puesta en marcha. El test muestra la reaccion del aparato antes detecciones de
movimiento mediante un LED azul que se ve perfectamente en su carcasa. Se
puede dejar activado por parametros, y posteriormente apagarlo mediante el
mando a distancia, cuando ya no se necesite, o bien dejarlo siempre activo.

Instalaciéon

Se monta en el techo, en caja de empotrar o de superficie, y se alimenta
exclusivamente mediante el bus KNX. No se necesita alimentacion adicional.

Pé&gina 4 de 42



K X 3361M

Accesorios:

Accesorio para montaje empotrado
Ref: PMM-UP-SET-WW

Accesorio para montaje en superficie
Ref: PMM-AP-SET-WW
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2. ESQUEMA DEL APARATO E INSTRUCCIONES DE MONTAJE:

(1) Detector

(9)

(N —<=

(2) Entrada para el cable

(3) Alambre flexible

(4) Botdn de programacion (rojo)
(5) Aro embellecedor

(6) Mascara para limitar alcance
(7) Ajuste de sensibilidad (azul)

(8) Conexion KNX

(9) Descarga de traccion
(16) Sensor de luminosidad
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Instrucciones de montaje

Este aparato tiene un angulo de deteccién de 360°, dividido en tres sectores de
120°. El dimetro de deteccién depende de la altura de montaje y del sentido por

el que se circule bajo el detector.

—_

A

5
s 4
Y ey

El detector sera méas efectivo si el sentido de circulacion es tangencial (figura 1),
gue si es radial (figura 2). En la siguiente figura se muestran cuatro posibles
recorridos por debajo del detector:

=
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Recorrido tangencial a nivel de suelo

Recorrido radial a nivel de suelo

Movimientos tipicos alrededor de la mesa

Movimiento mientras se esta sentado, por ejemplo, del raton del ordenador

El alcance del detector dependera tanto de la altura de montaje como del patrén
de movimiento, segun lo mostrado en la anterior figura. La siguiente tabla muestra
los didmetros de alcance aproximados para diferentes alturas de montaje y
patrones de recorrido:

Altura de 1. 2. 3. 4.
montaje

2,20m @ aprox. 8,8 m @ aprox.6,6 m | @ aprox.4,4m @ aprox.2,9m
250m @ aprox. 10 m @ aprox.7,5m | @aprox.5m @ aprox. 3,3 m
3,00m @ aprox. 12 m @ aprox. 9 m @ aprox. 6 m @ aprox. 4 m
3,50m @ aprox. 13 m @ aprox.9,5m | @aprox.7m @ aprox. 7,4 m
4,00m @ aprox. 14 m @ aprox. 10m | @ aprox.7,5m* | -*

5,00m @ aprox. 17 m @ aprox. 11 m | @ aprox. 8 m* -*

* Si se utiliza en modo presencia no se recomienda montarlo a mas de 3,5 m de
altura, porque se perdera mucha precision en la deteccion.

Asi pues, se recomienda montar los detectores de forma que la direccion de paso
sea tangencial al detector.

Otras recomendaciones respecto del lugar de montaje:

Configurado como detector de presencia, para lugares de trabajo, se
recomienda montarlo encima de la mesa, para que detecte cualquier
movimiento, por pequeio que sea. Como detector de techo, si se monta en
lugares de paso, busque siempre que la direccibn de la marcha sea
transversal al aparato.

Nunca monte el aparato sobre superficies que puedan vibrar. Eso puede
provocar falsas detecciones.

Evite siempre posibles fuentes de interferencias cerca del detector, tales
como fuentes de calor, corrientes de aire, aparatos de climatizacion o
lamparas que puedan estar dentro del campo de deteccion, porque el
aparato puede detectar su enfriamiento al apagado, y volver a disparar la
deteccion.

El campo de deteccibn debe estar en lo posible libre de muebles o
estanterias que puedan ensombrecer ciertas zonas.
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KNX QUINIG

e Para una correcta medicién de la luminosidad debe evitarse la incidencia de
luz directa sobre el aparato, tanto si es natural como artificial.

Especialmente perjudiciales son las reflexiones de luz que puedan incidir
directamente sobre el sensor.

Orientacion del aparato

Este sensor incorpora tres sensores PIR. Por tanto, su campo de deteccion se

encuentra dividido en tres sectores de 120 °, que denominaremos sectores A, B y
C.

En esta figura se muestra el campo de deteccion de esos tres sectores, cuando el
aparato se monta a 3,00 m de altura.
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Disposicion de los sectores A, By C

Durante el montaje, asegurese de que los sectores estan dispuestos en
concordancia de lo que haya en proyecto. Tenga en cuenta este aspecto para la
posicion del aro metalico.

Un aspecto muy a tener en cuenta son las reflexiones de luz que puedan incidir
sobre el aparato:

(1)

ﬂ (16)

|< R1 "‘ R2 >

Durante el montaje, asegurese de que el sensor de luminosidad (16) queda
situado al lado opuesto de la ventana, y evite que los rayos de luz, tanto de forma
directa como por reflexion, puedan incidir sobre el aparato. En la siguiente tabla se
especifica cudles deben ser las distancias R1 y R2 minimas para evitar problemas:

Pé&gina 10 de 42



Altura de R1 R2
montaje

2,20m 1,5m 23m

2,50m 1,8 m 26m

3,00m 20m 30m

3,50m 25m 36m

4,00m 2,8m 42m

5,00 m 35m 52m

Montaje en falso techo

El aparato viene de fabrica preparado para ir en falso techo, con los alambres ya
puestos.

El grosor del falso techo no debe superar los 25 mm, y debe haber una
profundidad total de por lo menos 35 mm. El falso techo debe tener por lo menos
un hueco de 20 mm.

e Conecte el cable de bus

e Asegure los cables mediante la descarga de traccion (9)

e Doble los alambres (3) y cologue el detector mini (1)

e Monte el embellecedor (5) y girelo en el sentido de las agujas del reloj
e Sies necesario, corte la mascara (6) y coléquela en el embellecedor
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Montaje en caja de mecanismos

Para este tipo de montaje es necesario quitar los alambres que vienen montados y
montar las grapas que vienen en el kit de montaje (12) en el alojamiento (2).

(12)

S
J}

I

(12)
)

Montaje en caja de empotrar
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e Fije el aro metalico (11) a la caja de empotrar o de superficie (10).

e Conecte el bus KNX.

e Encaje el detector en el aro metélico.

e Inserte el embellecedor (13) y girelo en sentido de las agujas del reloj.
e Sies necesario, corte la mascara (6) y coléquela en el embellecedor.

Montaje en caja de superficie

O - Y2 o> o = —
S - S . = .
N 'O‘Qm 'aor A .O_G_ = To 'O'am =
| P
[ 60 mm [

) j olmi
) \,

e En ambientes humedos es conveniente proteger los tornillos (14) mediante
arandelas de goma (15) que se suministran.

e Las entradas de cable deberan estar igualmente aisladas.

e Coloque la caja en el techo, teniendo en cuenta que la distancia entre
agujeros es de 60 mm.

e Fije el aro metalico (11) a la caja de empotrar o de superficie (10).

e Conecte el bus KNX.

e Encaje el detector en el aro metélico.
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e Inserte el embellecedor (13) y girelo en sentido de las agujas del reloj.
e Sies necesario, corte la mascara (6) y coléquela en el embellecedor.
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3. PUESTA EN MARCHA:

Para programar la direccion fisica y aplicacion, siga el procedimiento habitual para
todos los componentes KNX, haciendo uso del boton y del LED de programacion.

Activacion del modo test y comprobacion del campo de deteccion

El aparato dispone de un test especialmente util para comprobar su campo de
deteccion, y se puede activar mediante parametros del ETS:

Si se activa el parametro “Prueba de funcionamiento tras proceso de
programacion ETS” del grupo “Sensores de movimiento y luz”, una vez volcada la
programacion el aparato queda en modo test. Significa que funciona
independiente de la luminosidad y sefializa cada movimiento con un centelleo del
LED azul. Asi se facilita la comprobacion del campo de deteccion del aparato.
Durante el test se puede ajustar la sensibilidad a través del potenciometro o del
mando a distancia IR.

Una vez completadas las pruebas, desactive el parametro antes mencionado y
vuelva a programar el aparato. Funcionara segun lo parametrizado.
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4. MANEJO DEL DETECTOR:

Al extraer el embellecedor quedan al descubierto los elementos sobre los que se
puede actuar. Son el ajuste de sensibilidad azul (7) y el boton de programacion
rojo (4).

<@<{ (7)/;4_,? = *;\(4) ?}@Fﬂ

La sensibilidad del aparato es una medida de su campo de alcance, y se puede
ajustar de forma conjunta para los sectores A, By C en el ETS. Después se puede
modificar manualmente mediante el selector (7), también de forma conjunta para
los tres sectores.

+ + +
)

~ =l =l —(§

Sens. ETS Sens. ETS -1 Sens. ETS + 1

La sensibilidad parametrizada se puede modificar de forma continua entre el 25%
y el 100%. El ajuste no afectard a un sector desactivado por parametros. Para que
los ajustes sobre este selector sean efectivos es necesario que esté activado por
parametros.

Una vez hecho un ajuste por selector, cualquier volcado desde el ETS lo
sobrescribird con lo que haya en pardmetros. La posicion del potenciometro no es
por tanto un indicador fiable del grado de sensibilidad, a no ser que se acabe de
ajustar en ese momento y no se haya hecho ningun volcado.
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3361M
5. CARACTERISTICAS TECNICAS:
Clase de proteccion: i
Conexion: KNX/ EIB

Temperatura de funcionamiento:
Temperatura de almacenaje:
Humedad relativa:

Conexion KNX

Medio KNX:
Alimentacioén:
Consumo:
Conexion:

Deteccién de movimiento

Angulo de deteccion:
Alcance:

Sensor de luminosidad

Rango de medicion:
Precision (> 80 Ix):
Precision (<= 80 Ix):
Resolucion:

-25°Ca+55°C
-25°Ca+70°C
de 10 a 100% sin condensacion

TP 1

21...32V DC

max. 10 mA

al bus mediante terminales de conexién

360°
@ 12 m, montado a 3 m de altura

10 ... 2000 lux
+- 5%

+- 10 Ix

1,9 Ix
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6. PROGRAMA DE APLICACION:

Detector de presencia universal A01212.

6.1. Descripcién funcional de la aplicacién:

Dependiendo de la configuracién el aparato puede trabajar como detector de
movimiento (modo techo), como detector de presencia (modo presencia) o en
modo de alarma de intrusion (modo detector).

En modo presencia detecta movimientos mas cortos, y ademas sigue analizando
el nivel de luminosidad una vez activada la luz, apagandola si el aporte de luz
natural es suficiente.

En modo alarma, se puede parametrizar el nimero de movimientos que deben
producirse en una determinada fraccion de tiempo para que envie telegrama.
Necesario para evitar falsas alarmas.

El campo de 360 ° se cubre mediante 3 sensores PIR, que cubre cada uno un
sector de 120°.

La sensibilidad de cada sector se puede ajustar por parametros en el ETS, de
forma independiente para cada sector. Después se puede modificar de forma
conjunta mediante el selector.

El sensor de luminosidad incorporado analiza el nivel de luz en el lugar donde esté
conectado, y se puede calibrar para adaptarse a las condiciones de reflexion de
luz.

Dispone de 1 bloque funcional que puede funcionar en modo techo, presencia o
alarma, y que dispone de dos objetos de comunicacion, cada uno de los cuales
puede tener un tipo de datos distinto (accionamiento, envio de valor, etc)

Puede funcionar en modo totalmente automatico, como en modo semiautomatico,
donde solamente se envie de forma automatica el comando de ON o el de OFF.

El aparato tiene posibilidad de funcionar en modo individual, o bien en
combinacién con otro como master o como esclavo, para ampliar el campo de
deteccion. Un master puede trabajar con varios esclavos.

Dispone de una funcién de test como ayuda para ajustar su campo de deteccién.
Cada vez que detecte un movimiento lo indica encendiendo un LED azul, y
funciona en modo independiente de la luminosidad.
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6.2. Notas de software:

Esta aplicacion solamente funciona con la version ETS 3 0.d o superior, aunque se
recomienda utilizar ETS 4.
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6.3. Objetos de comunicacion:

Los objetos de comunicacién apareceran de forma dinamica segun se seleccionen
los parametros:

NuUmero de objetos de comunicacion: 17
NuUmero de direcciones (max): 254
Numero de asignaciones (max): 255

6.3.1. Objetos para el sensor:

Obj Funcién Nombre Tipo DPT-ID
0 Detec. Movimiento — Entr. Blogueo sensérica PIR 1 bit 1.001
1 Sensores de lum —Sal  Valor luminosid. medido 2 bytes 9.004
2 Sensores de lum — Entr  Calibracién sensores 2 bytes 9.004

Descripcién de los objetos:

- 0: Mediante este objeto el sensor puede quedar bloqueado tras apagarse la luz
después de una deteccion. Asi se evita que el enfriamiento de la lampara pueda
redisparar la deteccion. Tanto el tiempo de bloqueo como la polaridad de este
objeto son parametrizables. Ese tiempo de bloqueo se reinicia cada vez que se
detecta un nuevo telegrama.

- 1. Objeto por el que se envia al bus la luminosidad medida en el sensor que
incorpora este aparato. El envio puede ser activo o bajo peticibn, segun
parametros.

- 2: Mediante este objeto recibira el aparato un valor de luminosidad de referencia
durante el proceso de calibracion. Al ejecutar la calibracion el aparato identifica el
valor que por aqui se recibe con el valor que esta leyendo el sensor en ese
momento.

6.3.2. Objetos para el blogue funcional:

Obj Funcién Nombre Tipo DPT-ID
3 BF1 - Salida 1 Conmutacién 1 bit 1.xXxx
3 BF1 - Salida 1 Conmutar escalera 1 bit 1.010
3 BF1 - Salida 1 Posicion forzada 2 hit 2.001
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KN X 3361M
3 BF1 — Salida 1 Valor de regulacion 1 byte 5.001
3 BF1 — Salida 1 Mecanismo aux. escena 1 byte 18.001
3 BF1 — Salida 1 Valor de temperatura 2 byte 9.001
3 BF1 — Salida 1 Valor de luminosidad 2 byte 9.004
3 BF1 — Salida 1 Modo de funcionamiento 1 byte 20.102
4 BF1 — Salida 2 Conmutacion 1 bit 1.xXxx
4 BF1 — Salida 2 Conmutar escalera 1 bit 1.010
4 BF1 — Salida 2 Posicion forzada 2 bit 2.001
4 BF1 — Salida 2 Valor de regulacion 1 byte 5.001
4 BF1 — Salida 2 Mecanismo aux. escena 1 byte 18.001
4 BF1 — Salida 2 Valor de temperatura 2 byte 9.001
4 BF1 — Salida 2 Valor de luminosidad 2 byte 9.004
4 BF1 — Salida 2 Modo de funcionamiento 1 byte 20.102
5 BF1 — Entrada Definic. fase crepusculo 2 bytes 9.004
6 BF1 — Entrada Reprog. fase crepusculo 1 bit 1.017
7 BF1 — Resp — Salida Fase de crepusculo 2 bytes 9.004
8 BF1 — Entrada Desac. fase crepusculo 1 bit 1.003
9 BF1 — Entrada Lumin. desconex. reprog 1 bit 1.017
10 BF1 — Entrada Sensor de lumin. extern 2 bytes 9.004
11 BF1 — Resp — Salida Valor luminosidad activo 2 bytes 9.004
12 BF1 — Entrada Movimiento externo 1 bit 1.010
13 BF1 — Salida Movimiento 1 bit 1.010
14 BF1 — Entrada Factor ret. transm. adic. 1 byte 5.010
15 BF1 — Entrada lluminac. man. ON/OFF 1 bit 1.010
16 BF1 — Entrada Bloqueo 1 bit 1.003
17 BF1 - Salida Tiempo tras dltimo mov. 2 bytes 7.006

Descripcién de los objetos:

- 3,4: Cada bloque funcional dispone de dos salidas, y cada una de ellas puede
actuar como salida para accionamiento, temporizacion de escalera, posicion
forzada, envio de valores de regulacién, auxiliar de escenas, envio de valor de
temperatura o luminosidad, o conmutacion del modo de funcionamiento para
climatizacién. Asi pues, este objeto tendra uno u otro formato segun el tipo de
salida parametrizada.

- 5: Este objeto de 2 bytes permite recibir un valor de luminosidad, entre 10 y 2000
lux, que sera el nuevo valor de umbral de luminosidad por debajo empieza a
detectar el aparato, sustituyendo a lo establecido por parametros. El valor aqui
establecido se puede modificar mediante el objeto de aprendizaje, el mando IR. El
nuevo valor permanece incluso tras la caida de la tensién de bus. Para poder
verlo, se debe activar por parametros.
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- 6: Este objeto de 1 bit almacena el valor actual de luminosidad medido por el
aparato como el nuevo umbral de luminosidad. Para poder verlo, se debe activar
por parametros.

- 7: Objeto de 2 bytes para enviar al bus el valor del umbral de luminosidad
existente en ese momento en el bloque funcional. Puede funcionar en modo activo
o0 en modo pasivo, segun se parametrice. Este objeto se oculta si el bloque
funciona en modo independiente de la luminosidad.

- 8: Este objeto de 1 bit sirve para activar y desactivar el umbral de luminosidad del
aparato. Cuando se trabaja con detectores principales y auxiliar juega un papel
fundamental.

En modo individual, si se recibe un “1” por este objeto se desactiva la dependencia
de la luminosidad. Con un “0” se activa de nuevo.

Si es detector principal, este objeto hace de entrada y salida. Como entrada, un “1”
por este objeto desactiva la dependencia de la luminosidad. Con un “0” se activa
de nuevo. Como salida, envia a los auxiliares la orden para activar y desactivar la
luminosidad, en funcién del estado que €l mismo tenga. Utilizado como salida y
entrada, si en el detector principal se cambia su dependencia de la luminosidad,
en principio no pasa nada con los auxiliares. Asi que lo ideal es vincular la
direccion de grupo de desactivacion de la dependencia de la luminosidad tanto al
detector principal como al auxiliar.

Si el detector es auxiliar, este objeto es una entrada, de modo que si se recibe un
“1” por este objeto se desactiva la dependencia de la luminosidad y con un “0” se
activa de nuevo.

- 9: Solamente visible si el aparato esta configurado en modo presencia y se ha
activado el modo de aprendizaje por parametros. Al recibir un telegrama por aqui,
la luminosidad que se esta midiendo en el momento queda registrada como nuevo
valor umbral de luminosidad de desconexion. Es decir, que el detector empieza a
detectar cuando la luminosidad cae por debajo del umbral del valor descrito en el
objeto 6, y apaga la luz cuando la luminosidad ambiente cae por debajo del valor
establecido en este otro objeto, aunque haya movimiento en ese momento. Se
supone que este valor serd siempre mayor que el del objeto 6, porque esta
desconexidn se hara gracias al aporte de luz diurna.

- 10: Si el detector de movimiento estd montado en un lugar poco adecuado para
evaluar la luminosidad, mediante este otro objeto podemos recibir la luminosidad
medida desde otro sensor. Se debe activar esta posibilidad por parametros.

- 11: Mediante este objeto podemos enviar al bus, de forma activa o pasiva, el
actual valor de luminosidad medido.

Pé&gina 22 de 42



- 12: Este objeto de un bit permite recibir un telegrama con valor “1”, que sera
interpretado por el aparato exactamente igual que un movimiento. Por ejemplo, por
si queremos dispararlo desde un pulsador, sin que nos haya detectado. Esta
simulacion puede ser parametrizada para ser dependiente o independiente de la
luminosidad. En caso de que el aparato esté configurado como detector principal,
master, en un funcionamiento combinado, por aqui recibird el telegrama de
movimiento del auxiliar, quien lo emitira mediante su objeto de comunicacion de
movimiento.

Si esté configurado como detector auxiliar, este objeto asume otra funcion: permite
activar y desactivar el umbral de luminosidad, haciendo funcionar el aparato en
modo dependiente o independiente de la luminosidad.

- 13: Solamente visible si el aparato funciona en modo de detector auxiliar.
Mediante €l se envia al principal el telegrama de movimiento.

- 14: Mediante este objeto de 1 byte se puede recibir un tiempo, que se sumara al
tiempo adicional para el retardo a la desconexion que se haya establecido por
parametros. Solamente visible si se ha habilitado por parametros la prolongacion
del tiempo de retardo a la desconexion.

- 15: Objeto de 1 bit para encender y apagar la salida del actuador
correspondiente de forma manual. El funcionamiento automatico del aparato
gueda desactivado. Al recibir por aqui un “1” se comportard como si hubiese
detectado movimiento, y un “0” simulara el final de la deteccion.

- 16: Activa y desactiva el bloqueo del detector.

- 17: Este objeto de 2 byte contiene el tiempo transcurrido, en minutos, desde la
tltima deteccion de movimiento. Puede funcionar en modo activo, o pasivo. De
forma activa, envia al bus su valor de forma ciclica, en un tiempo de ciclo
parametrizable en el ETS. Cada vez que se detecte un movimiento, se pone a
cero. Solamente es visible si se trabaja en modo independiente de la luminosidad,
y si se ha activado mediante parametros.
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6.4. Parametros:

6.4.1. Parametros “General’:

- Retardo tras regreso de tension de bus: Segun se parametrice, el aparato puede
disponer de diferentes objetos de reenvio de estado con envio activo, que también
se pueden enviar tras volcado de la programacion o regreso de la tension de bus.
Ante una instalacion KNX con gran nimero de sensores, si todos intentan enviar
sus estados al mismo tiempo tras la inicializacion, el bus puede sobrecargarse.
Este pardmetro permite establecer un retardo para esta accion inicial. Lo ideal es
poner un retardo distinto en cada aparato, aunque sea con diferencias de un
segundo.

6.4.2. Parametros “Sensores de movimiento y luz”:

Deteccién de movimiento

- Sensibilidad basica de todos los sectores PIR: Para evitar encendidos
indeseados, por ejemplo debido a corrientes de aire, se puede reducir la
sensibilidad béasica de los tres sectores a la vez. Esta reduccion no debe afectar a
la normal deteccién de movimientos dentro de su campo de alcance. En el ajuste
“bajo” este parametro reduce la sensibilidad béasica global en un determinado
porcentaje que viene prefijado de fabrica. Esto es independiente de los ajustes de
sensibilidad que se hagan para cada sector en los pardmetros siguientes.

Por lo general se recomienda dejar este parametro en ajuste alto, y solamente
reducirlo cuando haya problemas por detecciones no deseadas.

- Sensibilidad sector PIR A: Sirve para ajustar la sensibilidad del sector A del
detector. Esto influye basicamente sobre el alcance del detector. Este valor puede
ser posteriormente modificado por el potencibmetro de la carcasa o mediante el
mando IR.

- Sensibilidad sector PIR B: Sirve para ajustar la sensibilidad del sector B del
detector. Esto influye basicamente sobre el alcance del detector. Este valor puede
ser posteriormente modificado por el potencibmetro de la carcasa o mediante el
mando IR.

- Sensibilidad sector PIR C: Sirve para ajustar la sensibilidad del sector C del
detector. Esto influye basicamente sobre el alcance del detector. Este valor puede
ser posteriormente modificado por el potenciometro de la carcasa o mediante el
mando IR.
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- Regulador para sensibilidad sectores PIR A-C: Permite habilitar el selector azul
de sensibilidad de la carcasa para modificar en un nivel la sensibilidad establecida
por parametros para los distintos sectores.

- Bloqueo de todos los sectores PIR mediante telegrama externo con: Cuando las
luces que se controlan estan dentro del rango de deteccién, puede haber
encendidos no deseados a causa de la deteccion del enfriamiento de las propias
lamparas. Esto se puede evitar llevando el reenvio de estado de ese encendido al
objeto de comunicacién 0, “Blogqueo sensérica PIR”. Al recibirse un nuevo
telegrama de reenvio de estado quedara el aparato bloqueado durante un tiempo,
y asi no detectara el posible enfriamiento de la lampara.

- Tiempo de bloqueo. Tiempo durante el cual queda blogueado el aparato, segun
el parametro anterior.

Mediciéon de luminosidad

- Envio del valor de luminosidad: La luminosidad ambiente medida por el aparato
se puede transmitir al bus mediante el objeto de comunicacion 1, que es de 2
bytes. Este pardmetro define si el valor se enviara ciclicamente, en caso de
cambio o tras peticion de lectura.

- Enviar si ha cambiado de luminosidad de (5..200 lux): Si en el parametro anterior
se escogié enviar ante un cambio, aqui se define de cuantos lux debe ser ese
cambio.

- Tiempo para enviar ciclicamente: Si la luminosidad se envia al bus de forma
ciclica, estos dos parametros definen ese tiempo de ciclo, en minutos y segundos.

- Calibracién sensores: Para que el sensor funcione correctamente y tenga en
cuenta las reflexiones de luz del lugar donde esta instalado, es necesario realizar
una calibracion previa a su funcionamiento. Consiste en evaluar el factor de
reflexion del suelo, que por defecto viene marcado en 0,3. Si se hace la
calibracion, ese valor sera reemplazado por el que corresponde a la situacion real.
En este pardmetro se habilita la calibracion, con lo cual aparece el objeto de
comunicacion 2. Cuando reciba un telegrama por ese objeto, el aparato entendera
gue la luminosidad ambiente es igual a la luminosidad especificada en el
parametro “Valor prescrito” dentro del apartado de regulacién de luz. Asi pues, el
proceso de calibracién va a consistir en poner la luminosidad ambiente en el valor
ahi especificado, y seguidamente mandar el telegrama de calibracion.

- Comportamiento sin calibracion: Si se escogio la opcidon de calibrar por objeto de
comunicacion, el sensor no va a estar operativo hasta que no se haga la
calibracién; no funcionara. Aqui se define si por el objeto de envio de valor de
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luminosidad, el 1, en estas circunstancias no se enviarda nada, o se enviara el
valor: $7FFF, que es un valor de error.

Funcién prueba de funcionamiento

- Prueba de funcionamiento tras proceso de programacion ETS: Para ayudar en el
proceso de ajuste de los sensores, disponen de una funcién de test de
funcionamiento, que consiste en que cada vez que detecta un movimiento
enciende un LED azul que se ve con claridad a través de la ventana sensora. Si se
escoge la opcion “activada”, entonces esa funcion permanece activa siempre tras
el volcado de la aplicacion. Solamente se puede deshabilitar mediante el mando
IR o cambiando este parametro y volviendo a reprogramar.

Durante el modo test, el aparato funciona de la siguiente manera:

e Funcionamiento independiente de la luminosidad.

e Todos los sectores PIR estan activos, con sus respectivas sensibilidades.

e Un movimiento provoca el encendido del LED azul, ademés de hacer enviar
los respectivos telegramas de los tres sectores.

e No hay retardo a la desconexion tras dejar de detectar movimiento.

e Los bloques funcionales 1 a 5 quedan desactivados, igual que el cambio de
blogue de funcion.

e No hay comunicacion principal-auxiliar. El aparato funciona de forma
autonoma.

e Nilos parametros de comportamiento tras regreso de la tensién de bus o de
la programacion con ETS, ni el bloqueo de los bloques funcionales estaran
activos.

e Del mando a distancia IR solamente funcionaran las teclas de desactivar el
modo test y de ajuste de la sensibilidad.

- Indicacion de impulsos de movimiento por LED de prueba de funcionamiento:
Este parametro permite configurar el sensor de tal modo que el LED azul también
se encienda mientras se detecta movimiento estando en modo normal, ya fuera
del modo test.

6.4.3. Parametros “BF1 - General™:

- Aplicacién: Escogiendo la opcion “Detector de techo”, una vez detecte
movimiento, si el nivel de luz ambiente es suficientemente bajo, lanzara telegrama
de encendido, y quedara asi mientras detecte movimiento, aunque entre tanto el
nivel de luz natural haya subido hasta situarse por encima del umbral de
activacion. En modo “Detector de presencia”, una vez encendida la luz sigue
evaluando la luminosidad ambiente, y en el momento que se supere el umbral
establecido, la luz se apaga aunque se siga detectando movimiento. El modo
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“Detector” hara que funcione para una instalacion de alarma. Es decir, detecta
independientemente de la luminosidad, y solamente manda telegrama cuando se
registran una determinada cantidad de movimientos en un tiempo parametrizado.

La opcién “Detector de presencia para regulacion de luz” solamente esta
disponible en el BF1, y habilita el aparato para que ademas de encender la luz en
funcién de la presencia, también regule su intensidad de forma automética en
funcion de la luminosidad que entre desde fuera.

- Tipo de aplicacién. Un bloque de funcion puede funcionar de forma auténoma
(aparato Unico) o en combinacion con otro detector que le ayude a cubrir un
campo de deteccion mas amplio. En este segundo caso, puede actuar de aparato
principal o auxiliar. Si el bloque esta funcionando como detector, para alarmas,
entonces solamente puede ir como aparato Unico. Si se configurd para regulacion
de luz, entonces puede ir como Unico o principal; nunca como auxiliar.

- Modo de funcionamiento: Para las opciones de detector de techo y presencia
aparece este otro parametro, y define si se va a evaluar de forma automética el
inicio y el fin de la deteccion de movimiento.

En modo automatico (conectar Auto, desconectar Auto), las salidas del bloque de
funcion actuardn en caso de detectarse movimiento y de cambios en la
luminosidad.

En modo semiautomético | (conectar Manual, desconectar Auto), es necesario
enviar primeramente un telegrama ON al objeto 15, de iluminacion manual. Ese
telegrama serd entendido igual que si se hubiese detectado un movimiento inicial,
y a partir de ahi se comportara en modo automético, enviando el apagado
después de transcurrido el tiempo parametrizado desde la Gltima deteccion.

En modo semiautomatico Il (conectar Auto, desconectar Manual), la deteccion
inicial de movimiento tiene el mismo efecto que si estuviese en modo totalmente
automatico. Pero la luz no se apagara ni cuando deje de detectarse movimiento.
Seré necesario apagar en modo manual enviando un OFF al objeto 15. Este ajuste
no esta disponible si se esta trabajando en modo de regulacién de luz.
Comportamiento al reinicio

- Comportamiento tras regresar la tension de bus: Auto explicativo.

- Comportamiento tras proceso de programacion ETS: Auto explicativo.
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Salidas

Cada bloque funcional dispone de 2 salidas, que se pueden parametrizar de forma
independiente cada una de ellas. La idea es que cuando se detecte presencia en
un sector, se pueda encender la luz si la luminosidad ambiente no es suficiente, y
al mismo tiempo se ponga el clima en modo confort de forma independiente de la
luminosidad.

- Funcién salida 1: Para la salida 1, aqui se ajusta el tipo de comando que se
enviard al detectar movimiento. En funcion de esta seleccién se establece el
formato del objeto de comunicacion niamero 3. Las opciones son:

Conmutacién. Enviara un telegrama tipo ON/OFF.

Funcion de escalera. Se envian telegramas tipo ON de forma ciclica, para ir
reseteando el tiempo en el actuador que hace la funcion de escalera
mientras se detecte movimiento.

Conmutar con posicion forzada. Produce el envio del telegrama de 2 bits
para accionamiento forzado. Un bit indica si debe o no quedar el actuador
en modo forzado, y el otro, en qué posicion (ON/OFF)

Transmision de valores de regulacion de luz. Envio de valores de 1 byte
para regular luz.

Mec. aux. de escenas de luz. Envio de un niamero de escena que debera
reproducirse en un aparato conectado al bus, y que sea capaz de generar
escenas.

Transmisor de valores de temperatura. Transmision de un valor de
temperatura de 2 bytes en coma flotante, DPT 9.001.

Transmisor de valores de Iluminosidad. Transmision de un valor de
luminosidad en formato de 2 bytes, DPT 9.004.

Modo de funcionamiento regulador temp. ambiente. Al inicio y al final de la
deteccion podra el aparato enviar al bus telegrama de modo de
funcionamiento para termostatos (confort, stand-by, proteccion contra
heladas/calor o auto), en formato estandarizado de 1 byte, DPT 20.102.

Los ajustes del valor concreto que se debe enviar en cada caso se establecen en
el grupo de pardmetros de “BF-1 Salida 1”

- Funcidn salida 2: Analogo al parametro anterior.

6.4.4. Parametros “BF1 — Asignacion sensor”:

Sensores de luminosidad

- Registro del valor de luminosidad mediante: Normalmente el bloque de funcion
se regira por la luminosidad ambiente medida por el sensor que lleva incorporado.
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Pero puede haber casos en que la ubicacion del detector no sea la mas adecuada
para medir la luminosidad, e interese que la luminosidad que se considere para
este bloque funcional no sea la que el sensor incorporado mide, sino la que le
llegue por el bus a través del objeto 10, de 2 bytes, procedente de otro sensor
mejor situado. En este parametro se decide si la luminosidad a considerar es
solamente la del sensor interno, la de un sensor externo, o una ponderacion de
ambas.

- Ponderacion del valor de luminosidad interno a externo: En caso de haber
seleccionado en el parametro anterior una ponderacion del sensor interno y otro
externo, aqui se definen las proporciones de influencia de cada uno.

6.4.5. Parametros “BF1 — Evaluaciéon de luminosidad”:

Fase de crepulsculo

Cuando el aparato se configura como detector de techo o de presencia, podemos
establecer que el encendido de luz esté o no condicionada a la luminosidad
ambiental en el momento en que se produce la deteccion.

- ¢Evaluacion de la fase de crepusculo?: Determina si se trabajard en modo
dependiente o independiente de la luminosidad.

Solamente en caso de contestar afirmativamente aparecen los siguientes
parametros.

- Fase de crepusculo (10...2000 lux): Establece el umbral de luminosidad por
debajo del cual empezara a funcionar el aparato en este bloque. Este valor puede
ser modificado después mediante el procedimiento de aprendizaje, por el objeto 5
o por el mando IR.

- ¢ Sobrescribir fase crepusculo en equipo al descargar ETS?: Si se escoge la
opcion negativa, cualquier modificacién posterior del umbral de luminosidad hecha
desde el mando IR, por el objeto 5 o por el “teach-in” sera respetada al proximo
volcado desde ETS.

- Objeto “Definiciobn fase de crepusculo”. Este pardmetro habilita el objeto 5,
mediante el cual se puede recibir en cualquier momento un nuevo umbral de
luminosidad.

- Respuesta “Fase de crepusculo activa”: El objeto de comunicacién 7 contiene
siempre el valor de umbral de luminosidad vigente en ese momento. Aqui se
define si ese valor se enviara o no de forma activa al bus.
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- Evaluacion de la fase de crepusculo por telegrama de movimiento externo:
Cuando el aparato esta configurado en modo individual o principal, puede recibir
telegramas de movimiento desde otro aparato. Si se esta trabajando en modo
dependiente de la luminosidad, y se escoge aqui la opcion afirmativa, cuando
llegue uno de esos telegramas externos que indican movimiento, el aparato evalGa
la luminosidad ambiente, y solamente reacciona si se encuentra por debajo del
umbral establecido.

Si se ha escogido la opcidon negativa, entonces este aparato reacciona en modo
independiente de la luminosidad cuando recibe un telegrama externo de
movimiento. Es decir, entiende que el aparato que se lo ha mandado ya ha
evaluado el nivel de Iluminosidad por su cuenta, y €l debe reaccionar
independientemente de la luminosidad que esté leyendo.

Reprogramacién

Este apartado se refiere a la posibilidad de sobrescribir el valor umbral de
luminosidad (fase de crepusculo) con la luminosidad ambiente medida por el
aparato en un momento dado. Si se habilita, aparece el objeto de comunicacién 6,
gue es de 1 bit. Cuando se reciba un telegrama por ese objeto, la luminosidad
medida en ese instante sera tomada como nuevo umbral de luminosidad.

- ¢Utilizar funcion de reprogramacion?: Habilita esta funcién “teach-in” para el
umbral de luminosidad.

- Polaridad para objeto “Reprogramacién fase crepusculo”: Establece si ese objeto
debe recibir un telegrama con valor “0” o “1” para grabar el nuevo valor de
luminosidad.

6.4.6. Parametros “BF1 — Comienzo registro”:

Retardo de evaluacion

- ¢Utilizar retardo de evaluacién?: Este aparato permite establecer un tiempo de
retardo entre que se detecta movimiento y el detector reacciona. Por ejemplo, si
alguien entra un instante en un despacho y vuelve a salir, 0 atraviesa un pasillo a
lo ancho en un instante, la luz no se encendera. Una vez transcurrido el tiempo de
retardo se inicia una ventana temporal de 30 segundos, donde se comprueba si
aun hay movimiento. Si se detecta movimiento dentro de esos 30 segundos,
entonces se envia el telegrama previsto para el inicio del movimiento. En caso
contrario, no se enviara nada al bus.

- Tiempo de retardo: Establece el tiempo para el pardmetro anterior.
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6.4.7. Parametros “BF1 — Final registro™:

Retardo ala transmision

Una vez detectado el Gltimo movimiento, el aparato establece un retardo estandar
de 10 segundos, después de los cuales envia el telegrama previsto para el final de
la deteccion. Si antes de transcurrir ese tiempo se detecta un movimiento, el
contador se pone nuevamente a cero.

Mediante los parametros siguientes se puede afiadir un tiempo adicional a ese
retardo de 10 segundos.

- Tipo de retardo a la transmision adicional: Escogiendo la opcidén “segun
paradmetros” aparecen seguidamente dos parametros donde podemos establecer
ese tiempo adicional en minutos y segundos. Ademds, aparece este otro
parametro:

- Prolongaciéon de tiempo para retardo a la transmision adicional: Al tiempo de
retardo fijo establecido por parametros se le puede sumar auln otro tiempo
variable. Si en ese apartado se escoge la opcién “factor a través de objeto”,
aparece el objeto de comunicacion numero 14, de 1 byte, a través del cual se le
puede enviar un tiempo. Una vez recibido un valor por ese objeto, el nuevo retardo
resultante no se aplica hasta el proximo ciclo de deteccién. Es decir, si hay
deteccion en curso, no se amplia el retardo por el hecho de recibir un valor por
aqui.

La opcidn “adaptativo” hace que ese retardo adicional no se fije por parametros,
sino que lo establezca el propio aparato en funcion de su experiencia en la zona
en que esta instalado. Es especialmente aconsejable cuando, por razones de
confort, se quiera editar encendidos y apagados continuos en aplicaciones de
deteccion de presencia en lugares donde el usuario tiene poca movilidad. Lo que
hace el aparato es contar la frecuencia con que se producen movimientos durante
el tiempo en que la luz esta encendida, y utilizar ese valor para calcular el retardo
adicional.

- Retardo a la transmision adicional min: En el caso de retardo adaptativo, estos
parametros definen cual sera el tiempo de retardo adicional minimo por debajo del
cual no podra bajar el resultante del calculo efectuado por el aparato.

- Retardo max. a la transmision adicional: Tiempo maximo del retardo adaptativo.

Si lo que se busca es confort y duracion de las lamparas, estos dos parametros
deben tener un tiempo algo. Si buscamos ahorro energético, cuanto mas bajos
sean estos tiempos mejor. Si el tiempo minimo es muy bajo y el maximo muy alto,
el calculo automético del retardo adicional tendréa poco sentido.
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- Evaluacion presencia breve: Se trata de establecer si una presencia corta, por
ejemplo, en caso de que alguien entre a recoger unas llaves a un despacho, debe
ser 0 no reconocida. Si se activa esta posibilidad, el primer movimiento que se
detecte inicia el conteo de una ventana temporal cuya duracion se establece en el
siguiente parametro. Los movimientos que se registren dentro de esa ventana
temporal seran considerados como presencia de corta duracion. Si una vez
transcurrida la ventana temporal se sigue detectando movimiento, se desecha la
presencia corta, y el aparato empieza a funcionar en modo normal. Si los
movimientos no continlan mas alla de esa ventana temporal, entonces la luz se
apaga una vez transcurrido el “Retardo a la transmision adicional minimo”, que se
establecié en un pardmetro anterior.

Para que esto funcione correctamente, ese retardo adicional minimo debe ser de
por lo menos 3 tres veces la duracion de la ventana temporal.

- Ventana tiempo reconocimiento presencia breve (10...59) segundos: Tiempo
para la ventana de la evaluacion de presencia breve.

Luminosidad de desconexién

Este grupo de pardmetros solamente aparece si el bloque funcional se ha
configurado en modo deteccion de presencia, y como aparato Unico.

- Histéresis para luminosidad de desconexion detector de presencia (10...800
Lux): Cuando funciona en modo de deteccion de presencia el aparato evalla
continuamente el nivel de luminosidad ambiente, incluso cuando ha detectado y
encendido la luz. La luminosidad por encima de la cual debe provocar el apagado
de la luz, aunque se siga detectando presencia, se calcula segun esta formula:

Luminosidad desconexion = Umbral de luminosidad + Histéresis para
luminosidad

- Funcion de reprogramaciéon para luminosidad de desconexién: Si se activa este
parametro aparece el objeto de comunicacién 9, de 1 bit. Al recibir un telegrama
con la polaridad correspondiente mediante ese objeto, el valor medido por el
sensor en ese momento se convierte en el nuevo umbral de luminosidad para la
formula anterior.

- ¢ Sobrescribir luminosidad desconexidén equipo al descargar ETS?: Define si una
vez se ha hecho un proceso de aprendizaje, segun descrito en el parametro
anterior, la proxima vez que se vuelque la aplicacion desde ETS se mantiene el
valor aprendido, o queda restablecido el umbral de luminosidad fijado por
parametros.
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- Modo de funcionamiento reprogramacion: Define la polaridad del objeto 9 para
reprogramacion del umbral de luminosidad “teach-in”.

- Retardo a la transmisién tras alcanzar la luminosidad de desconexion: Para evitar
gue un reflejo o un exceso de luz puntual pueda hacer apagar la luz por haber se
alcanzado la luminosidad establecida, este parametro permite habilitar un tiempo
de retardo para la desconexion. Debera alcanzarse la luminosidad umbral mas la
histéresis por lo menos durante el tiempo establecido en los dos parametros
siguientes para que se apague la luz mientras se detecta movimiento.

Medicion periodo tras Gltimo movimiento

Este grupo de pardmetros solamente esta activo si el bloque trabaja en modo
independiente de la luminosidad.

- Medicién de periodo tras final del ultimo movimiento: Habilitando este parametro
aparece el objeto 17, de 2 bytes, en el cual tendremos siempre el tiempo en
minutos transcurrido desde que se detectd el Ultimo movimiento. Esto puede
servir, para monitorizar posibles accidentes en residencias tuteladas, por ejemplo.
Este parametro solamente estd visible si el aparato funciona en modo
independiente de la luminosidad. Ver pardmetros “Evaluacion de luminosidad”.

- Respuesta “Tiempo tras ultimo movimiento”: Define si ese valor se enviara al bus
de forma activa, o bien quedara solamente a la espera de que se le pregunte.

- Tiempo de ciclo para transmision automatica: Se puede establecer tiempo para
enviar ese valor de tiempo de forma ciclica.

6.4.8. Parametros “BF1 — Salida 1”;

El bloque funcional puede tener hasta dos salidas. Aqui se describen los
parametros para la salida 1, siendo analogos a los de la salida 2.

En el grupo de parametros “BF1 — General’ se establece el tipo de funcion para

cada una de estas dos salidas. Dependiendo de eso encontramos un conjunto u
otro de parametros-

6.4.8.1. Pardmetros para “Funcion de salida: conmutar”:

Comienzo de un registro

Se trata de los pardmetros relacionados con el comportamiento de la salida al
inicio de la deteccion.

P&gina 33 de 42



- ¢ Enviar telegrama al comienzo del registro?: Auto explicativo.

- Telegrama al comienzo del registro: Auto explicativo.

- ¢Enviar ciclicamente durante el registro?: En ocasiones puede ser interesante
que mientras se esté detectando movimiento se envie el telegrama de forma
ciclica, y no solamente una vez al inicio de la deteccion. Si se habilita este
parametro se estara enviando el telegrama de salida de forma ciclica mientras se
detecte movimiento, y durante el retardo a la desconexidon estandar; no durante el
retardo afadido.

- Tiempo para enviar ciclicamente (Minutos y segundos): Auto explicativo.

- ¢ Transmision de telegrama tras redisparo?: En caso de no haber activado el
envio ciclico, la activaciéon de este pardmetro hara que cada vez que se detecte un
impulso de movimiento, se envie el telegrama de salida.

Final de un registro

Se trata de los parametros relacionados con el comportamiento de la salida al final
de la deteccion.

- ¢ Enviar telegrama al final del registro?: Auto explicativo.

- Telegrama al final del registro: Auto explicativo.

6.4.8.2. Pardmetros para “Funcion de salida: Funcion de escalera”:

Comienzo de un registro

Se trata de los pardmetros relacionados con el comportamiento de la salida al
inicio de la deteccion.

- ¢ Enviar telegrama al comienzo del registro?: Auto explicativo.

- Telegrama al comienzo del registro: Solamente es posible enviar telegrama “ON”.
- ¢Enviar ciclicamente durante el registro?: Este parametro esta siempre
habilitado. Se estara enviando el telegrama de salida de forma ciclica mientras se

detecte movimiento, y durante el retardo a la desconexidon estandar; no durante el
retardo afadido.
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- Tiempo para enviar ciclicamente (Minutos y segundos): Auto explicativo.

Final de un registro

Se trata de los parametros relacionados con el comportamiento de la salida al final
de la deteccion.

- ¢Enviar telegrama al final del registro?: Solamente es posible enviar telegrama
“OFF”.

- Telegrama al final del registro: Auto explicativo.

6.4.8.3. Parametros para “Funcion de salida: Conmutar con posicion
forzada”:

Comienzo de un registro

Se trata de los pardmetros relacionados con el comportamiento de la salida al
inicio de la deteccion.

- ¢ Enviar telegrama al comienzo del registro?: Auto explicativo

- Posicion forzada al comienzo del registro: El telegrama a enviar sera de 2 bits, y
el aparato KNX que lo reciba debe ser capaz de interpretar este tipo de orden. El
primer bit deja el contacto del actuador en posicién forzada, es decir, que ignora
los telegramas que le lleguen por el objeto de conmutacién normal. EI segundo bit
es el que define si el contacto quedard en ON o en OFF. Véase documentacion
correspondiente en el actuador. Aqui se define la combinacion de bits que enviara
esta salida al detectar.

- ¢Enviar ciclicamente durante el registro?: En ocasiones puede ser interesante
gue mientras se esté detectando movimiento se envie el telegrama de forma
ciclica, y no solamente una vez al inicio de la deteccion. Si se habilita este
parametro se estara enviando el telegrama de salida de forma ciclica mientras se
detecte movimiento, y durante el retardo a la desconexidon estandar; no durante el
retardo afadido.

- Tiempo para enviar ciclicamente (Minutos y segundos): Auto explicativo.
- ¢ Transmision de telegrama tras redisparo?: En caso de no haber activado el

envio ciclico, la activaciéon de este parametro hara que cada vez que se detecte un
impulso de movimiento, se envie el telegrama de salida.
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Final de un registro

Se trata de los parametros relacionados con el comportamiento de la salida al final
de la deteccion.

- ¢ Enviar telegrama al final del registro?: Auto explicativo.

- Posicion forzada al final del registro: El telegrama a enviar sera de 2 bits, y el
aparato KNX que lo reciba debe ser capaz de interpretar este tipo de orden. El
primer bit deja el contacto del actuador en posicién forzada, es decir, que ignora
los telegramas que le lleguen por el objeto de conmutacién normal. El segundo bit
es el que define si el contacto quedard en ON o en OFF. Véase documentacion
correspondiente en el actuador. Aqui se define la combinacion de bits que enviara
esta salida al finalizar la deteccion y tras el retardo correspondiente.

6.4.8.4. Parametros para “Funcion de salida: Transmision valores
regulacién luz”:

Comienzo de un registro

Se trata de los pardmetros relacionados con el comportamiento de la salida al
inicio de la deteccion.

- ¢ Enviar telegrama al comienzo del registro?: Auto explicativo.
- Valor de atenuacion al comienzo del registro: Auto explicativo.

- ¢Enviar ciclicamente durante el registro?: En ocasiones puede ser interesante
que mientras se esté detectando movimiento se envie el telegrama de forma
ciclica, y no solamente una vez al inicio de la deteccion. Si se habilita este
parametro se estara enviando el telegrama de salida de forma ciclica mientras se
detecte movimiento, y durante el retardo a la desconexidon estandar; no durante el
retardo afadido.

- Tiempo para enviar ciclicamente (Minutos y segundos): Auto explicativo.

- ¢Transmision de telegrama tras redisparo?: En caso de no haber activado el
envio ciclico, la activaciéon de este pardmetro hara que cada vez que se detecte un
impulso de movimiento, se envie el telegrama de salida.

Final de un registro

Se trata de los parametros relacionados con el comportamiento de la salida al final
de la deteccion.
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- ¢ Enviar telegrama al final del registro?: Auto explicativo

- Valor de atenuacion al final del registro: Auto explicativo.

6.4.8.5. Parametros para “Funcion de salida: Mecanismo auxiliar de
escenas de luz”:

Comienzo de un registro

Se trata de los pardmetros relacionados con el comportamiento de la salida al
inicio de la deteccion.

- ¢ Enviar telegrama al comienzo del registro?: Auto explicativo.

- Numero de escena de luz al comienzo del registro (1..64): Al iniciarse la
deteccion enviard un nimero comprendido entre 1 y 64, en un formato que sera
entendido por el objeto de auxiliar de un modulo de escenas como el nimero de
escena que tiene que reproducir.

- ¢Enviar ciclicamente durante el registro?: En ocasiones puede ser interesante
gue mientras se esté detectando movimiento se envie el telegrama de forma
ciclica, y no solamente una vez al inicio de la deteccion. Si se habilita este
parametro se estara enviando el telegrama de salida de forma ciclica mientras se
detecte movimiento, y durante el retardo a la desconexidon estandar; no durante el
retardo afadido.

- Tiempo para enviar ciclicamente (Minutos y segundos): Auto explicativo.

- ¢Transmision de telegrama tras redisparo?: En caso de no haber activado el
envio ciclico, la activaciéon de este parametro hara que cada vez que se detecte un
impulso de movimiento, se envie el telegrama de salida.

Final de un registro

Se trata de los parametros relacionados con el comportamiento de la salida al final
de la deteccion.

- ¢ Enviar telegrama al final del registro?: Auto explicativo.

- Numero de escena de luz al final del registro (1..64): Al finalizar la deteccion
enviara un namero comprendido entre 1 y 64, en un formato que sera entendido
por el objeto de auxiliar de un médulo de escenas como el nUmero de escena que
tiene que reproducir.
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6.4.8.6. Parametros para “Funcion de salida: Transmisor de valores de
temperatura”:

Comienzo de un registro

Se trata de los parametros relacionados con el comportamiento de la salida al
inicio de la deteccion.

- ¢ Enviar telegrama al comienzo del registro?: Auto explicativo.

- Valor de temperatura al comienzo del registro: Auto explicativo.

- ¢Enviar ciclicamente durante el registro?: En ocasiones puede ser interesante
que mientras se esté detectando movimiento se envie el telegrama de forma
ciclica, y no solamente una vez al inicio de la deteccion. Si se habilita este
parametro se estara enviando el telegrama de salida de forma ciclica mientras se
detecte movimiento, y durante el retardo a la desconexion estandar; no durante el
retardo afadido.

- Tiempo para enviar ciclicamente (Minutos y segundos): Auto explicativo.

- ¢ Transmision de telegrama tras redisparo?: En caso de no haber activado el
envio ciclico, la activaciéon de este pardmetro hara que cada vez que se detecte un
impulso de movimiento, se envie el telegrama de salida.

Final de un registro

Se trata de los parametros relacionados con el comportamiento de la salida al final
de la deteccion.

- ¢ Enviar telegrama al final del registro?: Auto explicativo.
- Valor de temperatura al final del registro: Auto explicativo.

6.4.8.7. Parametros para “Funcion de salida: Transmisor de valores de
luminosidad”:

Comienzo de un registro

Se trata de los pardmetros relacionados con el comportamiento de la salida al
inicio de la deteccion.

- ¢ Enviar telegrama al comienzo del registro?: Auto explicativo.
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- Valor de luminosidad al comienzo del registro: Auto explicativo.

- ¢Enviar ciclicamente durante el registro?: En ocasiones puede ser interesante
gue mientras se esté detectando movimiento se envie el telegrama de forma
ciclica, y no solamente una vez al inicio de la deteccidon. Si se habilita este
parametro se estara enviando el telegrama de salida de forma ciclica mientras se
detecte movimiento, y durante el retardo a la desconexion estandar; no durante el
retardo afadido.

- Tiempo para enviar ciclicamente (Minutos y segundos): Auto explicativo.

- ¢Transmision de telegrama tras redisparo?: En caso de no haber activado el
envio ciclico, la activaciéon de este pardmetro hara que cada vez que se detecte un
impulso de movimiento, se envie el telegrama de salida.

Final de un registro

Se trata de los parametros relacionados con el comportamiento de la salida al final
de la deteccion.

- ¢ Enviar telegrama al final del registro?: Auto explicativo
- Valor de luminosidad al final del registro: Auto explicativo.

6.4.8.8. Parametros para “Funcién de salida: Modo de funcionamiento
regulador temperatura ambiente”:

Comienzo de un registro

Se trata de los pardmetros relacionados con el comportamiento de la salida al
inicio de la deteccion.

- ¢ Enviar telegrama al comienzo del registro?: Auto explicativo.

- Modo de funcionamiento al comienzo del registro. En este modo de
funcionamiento, tras la deteccion el aparato envia un telegrama de 1 byte
normalizado KNX para indicar a un controlador de temperatura el modo en que
debe ponerse (confort, stand-by, noche, proteccidén extremos, auto).

- ¢Enviar ciclicamente durante el registro?: En ocasiones puede ser interesante
gue mientras se esté detectando movimiento se envie el telegrama de forma
ciclica, y no solamente una vez al inicio de la deteccion. Si se habilita este
parametro se estara enviando el telegrama de salida de forma ciclica mientras se
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detecte movimiento, y durante el retardo a la desconexion estandar; no durante el
retardo afadido.

- Tiempo para enviar ciclicamente (Minutos y segundos): Auto explicativo.

- ¢Transmision de telegrama tras redisparo?: En caso de no haber activado el
envio ciclico, la activaciéon de este pardmetro hara que cada vez que se detecte un
impulso de movimiento, se envie el telegrama de salida.

Final de un registro

Se trata de los parametros relacionados con el comportamiento de la salida al final
de la deteccion.

- ¢ Enviar telegrama al final del registro?: Auto explicativo.

- Modo de funcionamiento al final del registro: En este modo de funcionamiento, al
finalizar la deteccion el aparato envia un telegrama de 1 byte normalizado KNX
para indicar a un controlador de temperatura el modo en que debe ponerse
(confort, stand-by, noche, proteccidn extremos, auto).

6.4.9. Parametros “BF1 — Bloqueo™:

Este grupo de parametros define qué valor de telegrama tiene que llegar al objeto
correspondiente para que el bloque funcional quede bloqueado, y también el tipo
de telegrama se debe mandar, si se permite, tanto al inicio como al final del ciclo
de bloqueo.

Cuando se inicia el bloqueo, el aparato pasa a ese estado inmediatamente,
interrumpiendo cualquier tiempo de retardo o ciclo que esté iniciado.

- Polaridad del objeto de bloqueo: Define qué valor debe tener el telegrama que
llegue al objeto 16 para que este bloque funcional quede bloqueado.

Solamente si el detector funciona como aparato individual o bien como principal,
tendremos posibilidades separadas para la salida 1 y la salida 2. Si funciona en
modo detector (intrusibn) o como auxiliar, entonces no podra enviar ningudn
telegrama al inicio o al final del blogueo.
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Salida 1

A continuacién se describen los parametros de bloqueo relacionados con la salida
1. Andlogos parametros hay para la salida 2.

- Comportamiento al comienzo del bloqueo: Auto explicativo.

A continuacion tendremos un parametro que nos dira qué valor debe tener el
telegrama a enviar. El formato de este pardmetro dependera de la funcion
parametrizada para la salida 1.

Todas las salidas

- Comportamiento al final del bloqueo: Al final del bloqueo no es posible definir un
nuevo valor a enviar, sino que el aparato debe “copiar” el estado que tendria al
inicio o al final de una deteccion, reproducir el que tenia antes del bloqueo, o bien
no hacer nada.
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