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1 Einfuhrung

Das UWP3.0-Tool dient dazu, den UWP 3.0-Controller (auch Hauptmodul genannt) zu konfigurieren,
einen programmierbaren, Linux-basierten Embedded-PC, der speziell fir Heimautomatisierungs
Anwendungen entwickelt wurde.

Im UWP3.0-Tool sind alle gangigen Funktionen als Symbole dargestellt. Alle Funktionsparameter werden
auf dem lokalen PC festgelegt und dann per Ethernet auf den UWP 3.0 Ubertragen. Einige
Funktionsparameter kdnnen spater liber eine Remote-Verbindung zum Controller geandert werden, z. B.
per Webserver, E-Mail, SMS oder Modbus (siehe die entsprechenden Kapitel in diesem Handbuch).
Entsprechend kénnen auch Daten aus dem UWP 3.0 hochgeladen und geandert werden.

Sie kénnen die Konfiguration auch andern, wahrend der PC gerade nicht mit einem UWP 3.0-Controller
verbunden ist.

Méglicherweise unterscheiden sich die Werte in diesem Handbuch von den Werten, die Sie auf
dem Bildschirm sehen. Dies ist nicht notwendigerweise ein Fehler, sondern kann auf
Versionsunterschieden beruhen.

Anderungen am Inhalt des Handbuchs bleiben vorbehalten.

Anforderungen

Hardwareanforderungen

PC mit Microsoft® Windows

Display mit einer Aufldsung von mindestens 1024x768 Pixel

1 GB freier Festplattenplatz

Ethernet-Anschluss und Ethernet-Kabel oder SD-Kartenleser oder USB-2.0-Anschluss oder
hoher

Softwareanforderungen

e Microsoft Windows 10/8.1/8/7/Vista (32-Bit oder 64-Bit)
e Microsoft .NET Framework 4.5 oder héher

Bedeutung der Softwareversionsnummer
Die Versionsnummer des UWP3.0-Tools hat folgende Struktur:

Hauptversion | Nebenversion | Revision | Build-Nummer

o Hauptversion: Definiert die wichtigsten Eigenschaften der Software. Wird erhéht, wenn neue
Funktionen hinzugefugt oder vorhandene Funktionen signifikant geandert werden.

¢ Nebenversion: Gibt an, um welche Version der relevanten Hauptversion es sich handelt. Wird
bei Fehlerbehebungen und geringfligigen Funktionserweiterungen erhdht.

¢ Revision: Gibt das Entwicklungsstadium der Version.

1 Beta: Nur fir die interne Verwendung.
2 Release Kandidat: Wird zur Erprobung an ausgewahlte Kunden verteilt.
3 Final: FUr alle Kunden auf der Website von Carlo Gavazzi verfugbar.

¢ Bild-Nummer: Interne Nummer, die auch das Datum der Kompilation enthalt.
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2 Installation

Das UWP3.0-Tool kann auf der Produktauswahl-Website von Carlo Gavazzi (www.productselection.net)
heruntergeladen werden. Doppelklicken Sie zur Installation auf die Datei ,setup.exe“ und folgen Sie den
Anweisungen auf dem Bildschirm.

Die Verbindung zum SBPWEB24 kann auf mehrere Arten hergestellt werden:

per Ethernet-Verbindung

Uber ein Mini-USB-Kabel

per Modem-Verbindung

per Remote-Verbindung Gber MAIA Cloud (VPN)

MAIA Cloud ist kompatibel mit SBP2CPY24 ab Version 2.6.3

Nach dem Einschalten bendtigt das Hauptmodul UWP 3.0 etwa eine Minute, bis es bereit ist. Das
Hauptmodul ist erst bereit, wenn die gelbe BUS-LED anfangt zu blinken.

Verbindung zum UWP 3.0 per Ethernet-Verbindung herstellen

Um die Verbindung zu einem UWP 3.0-Hauptmodul herzustellen, missen Sie auf das Symbol klicken,
das in der untenstehenden Abbildung rot hervorgehoben ist. Das UWP3.0-Tool durchsucht dann das
gesamte Ethernet-Netzwerk nach angeschlossenen BPx2WEB24-Controllern.

N ? (] B'H M4 & i m Smart House Configurator

(P-1W  Ansichten Berichte  Hinzufiigen Programmeinstellungen  Database  Hilfe

B : | l ' EI kabelte Module pr i # An Controller senden ?T—_ @ !
Z ireless Maodule p i “4m\lom Controller lesen )
Neu | Offnen | Speichern als neue Konfiguration Module | Wirelessmodule | ‘Controller
speichern
Projekt igurati Entdeckung

Wichtiger Hinweis

Wenn der PC mit einer Firewall ausgestattet ist (Windows Firewall oder Firewall-/Virenschutzldsung eines
Drittanbieters), missen Sie sicherstellen, dass die Ports 48007, 10000 und 10001 nicht blockiert sind
(eingehende und ausgehende Pakete). Diese Ports verwendet das UWP3.0-Tool, um Hauptmodule zu
finden und mit ihnen zu kommunizieren. Wenn diese Ports von einer Firewall blockiert werden, kann das
UWP3.0-Tool die Controller nicht im Netzwerk finden und auch die Lebenssignale der Controller nicht
auswerten.

Stellen Sie sicher, dass die IP-Einstellungen des Hauptmoduls mit den IP-Einstellungen des verwendeten
PCs Ubereinstimmen: Die IP-Adressklasse und die Netzwerkmaske missen identisch sein.

Wenn der Computer mehr als eine Netzwerkkarte besitzt oder tiber mehrere IP-Adressen verfiigt, kbnnen
Sie das richtige Netzwerk in der Liste auswahlen (siehe Abbildung unten): Es muss dasselbe Netzwerk
sein, mit dem auch der UWP 3.0 verbunden ist.

Controller Entdeckung

Netzwerk [(:onnessioneana rete locale (LAN)™ 1: 169.254,157.107 u [ auffrischen

Ethernet: 192.168.2.169
Wi-Fi: 192.168.2.219

Beim Klicken auf das rot markierte Symbol beginn das UWP3.0-Tool mit der Suche nach Controllern.
Werden ein oder mehrere Controller gefunden, 6ffnet sich ein Dialogfeld, und Sie kénnen auswahlen, zu
welchem Controller eine Verbindung hergestellt werden soll.

Wahlen Sie in der Liste das gewlinschte Hauptmodul aus, oder brechen Sie den Vorgang mit Cancel ab,
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wenn Sie momentan keine Verbindung herstellen mochten.
Wenn Sie auf Connect klicken, beginnt die rote LED des ausgewahlten UWP 3.0 zu blinken, und es wird
eine Verbindung hergestellt.

Controller Entdeckung
Netzwerk lEthernet:192.168.2.169 E [ﬂ]

IP Address CP  Name Firmware Familie

192.168.2.102 ShWweb 00:19:EE:10:19:6D R517 Shweb 3
192.168.2.60 ¥ |ShWeb 00:19:EE:10:09:17 R517 Shweb
192.168.2.78 Sala training 00:19:EE:10:04:7C  R517 ShWeb

Netzwerkerkennung abgeschlossen @ Verbinden

Verbindung liber ein Mini-USB-Kabel herstellen

Der UWP 3.0-Controller kann Uber den Mini-B-Anschluss, der sich unter der Abdeckung auf der
Vorderseite befindet, mit dem Computer verbunden werden. Einzelheiten hierzu finden Sie im Hardware-
Handbuch.
Folgendes wird bendtigt, um die Verbindung herzustellen:

e Ein USB-2.0-Kabel Typ A/Mini-B (nicht im Lieferumfang des UWP 3.0-Controllers enthalten).

o Das Mini-USB-Treiberpaket, das auf der Website www.productselection.net auf den Unterseiten
zum SH2WEB24 und zum SB2WEB24 erhaltlich ist.

Die Vorgehensweise zur Installation der Treiber unterscheidet sich geringfiigig je nach verwendetem
Betriebssystem: Fiihren Sie die untenstehenden Anweisungen aus.
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Installation des Mini-USB-Treibers unter Windows 7/Vista/XP

Offnen Sie das Archiv ,mini-USB driver.zip“, und speichern Sie die Datei ,/inux.inf* auf lhrem Computer.
Fuhren Sie dann folgende Schritte aus, um den Treiber zu installieren:
1. Stecken Sie den USB-Stecker in einen freien USB-Anschluss am Computer und den Mini-USB-
Stecker in den Mini-B-Anschluss des UWP 3.0.
2. Navigieren Sie zur Systemsteuerung, und 6ffnen Sie den Gerédte-Manager.
3. Suchen Sie das Gerat RNDIS/Ethernet Gadget, klicken Sie mit der rechten Maustaste darauf,
und klicken Sie wie in der Abbildung dargestellt auf , Treibersoftware aktualisieren...”.

File Azione Visualizza 7
e @ H=E &

<AnNe
4 -l Altri dispositivi

?.I@ RNDIS/Ethernet Gadget |
; i i
b 3 atterne [}Updata Driver Software...

48 Computer Disable
b3 Controller aud

>

b &z Controller di a Urinstall

b~ a Controller USE Scan for hardware changes
b -8 Dispositivi di 5

> aﬁ Human Interfa Properties

b ¥ Intel WilSB
b --ﬂ Mouse e altri dispositivi di puntamento

» /5 Porte (COM eLPT)

b m Processori

4 _"‘ Schede di rete

i li; Cisco Systems VPN Adapter for 64-bit Windows
l;" Intel(R) 82579LM Gigabit Metwork Connection
‘-:." Intel(R) Centrine(R) Ultimate-M 6300 AGMN

¥ Microsoft Virtual WiFi Miniport Adapter 22

vy Scheda miniport WiFi virtuale Microsoft

.l Schede video

> ‘__g Schermi

> -2 Tastiere

m

I =g Unita disco
+ o4 Lnita DVD/CD-ROM

4. Wahlen Sie die Option ,Auf dem Computer nach Treibersoftware suchen®.

How do you want to search for driver software?

< Search automatically for updated driver software

Windows will search your computer and the Internet for the latest driver software
for your device.

< Browse my computer for driver software
Locate and install driveﬁgnﬁware manually.
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5. Nauvigieren Sie zur Treiberdatei linux.inf, wahlen Sie diese aus, und klicken Sie auf OK.

Browse for driver software on your computer

Search for driver software in this location:

C\Users\Desk‘top\mm i-USB d riveriLinuxinf - Browse...

Include sull’ Browse For Folder ﬁ

Select the folder that contains drivers for your hardware.

[ . Public -
& Let me 4 1M Computer -
This list b =4 Floppy Disk Drive (4:) | yap—
softwari 4 a Windows (C:) £
4 . Desktop
|, mini-USB driver
L Proaram Fc &
I Mext I [ Cancel

To view subfolders, didk the symbaol next to a folder,

| ok || canel |

6. Der Treiber Linux USB Ethernet/RNDIS Gadget wird gefunden: Klicken Sie auf Weiter, um
fortzufahren.

Select the device driver you want to install for this hardware.

Select the manufacturer and model of your hardware device and then click Next, if you have a
=2 disk that contains the driver that you want to install, click Have Disk.

Show compatible hardware

Model
Linux USE Ethernet/RMDIS Gadget

/i, This driver is not digitally signed.

Tell me why driver signing is impartant

[ Net | [ cancel |
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7. Der Treiber wird installiert, wie in der Abbildung unten dargestellt.

Windows has successfully updated your driver software

Windows has finished installing the driver software for this device:

‘, Limux USB Ethernet/RNDIS Gadget
-,

8. Nachdem der Treiber installiert wurde, wird wie in der Abbildung unten dargestellt in der
Kategorie Netzwerkadapter eine virtuelle Netzwerkkarte mit der Bezeichnung Linux USB
Ethernet/RNDIS Gadget hinzugefligt. Der Treiber teilt dem Controller/Computer basierend auf
der aktuellen IP-Adresse des Computers automatisch eine dynamische IP-Adresse zu.

File Action View Help

L Aol 7 lo:il )

L2 WINT 64
> 48 Computer
|» s Disk drives
- B Display adapters
|+ 3 DVD/CD-ROM drives
|+ gy IDE ATA/ATAPI controllers
[+ &2 Keyboards

[ ﬂ Mice and other pointing devices
3 lsl_ﬂ Monitars
a @ MNetwork adapters

|l WD SES Device USB Device
|» Bl Portable Devices
1+ Y Ports (COM & LPT)
3 R Processors
[ ‘j Sound, video and game controllers
l 1> 4 System devices

Wenn die IP-Adresse des Computers beispielsweise 192.168.0.10 lautet, wird die virtuelle Netzwerkkarte
mit der neuen Adresse 192.168.254.xxx erstellt, und dem UWP 3.0-Controller wird die IP-Adresse
192.168.254.254 zugewiesen.

3 E Universal Serial Bus controllers

9. Geben Sie im UWP3.0-Tool wie in der Abbildung unten dargestellt die IP-Adresse
192.168.254.254 ein, und klicken Sie auf Connect.

=SS “ .
Rl 152.168.254.254 Dise
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Installation des Mini-USB-Treibers unter Windows 10/8.1/8

==

Task Manager

Control Panel

wn or sign out

Desktop

2. Wechseln Sie die Ansicht: Kleine Symbole, und klicken Sie dann auf Gerdte-Manager.

All Contrel Panel ltems - X
4 [E »+ Control Panel » All Contrel Panel ltems v|® | SearchControl P.. ©
Adjust your computer’s settings View by:  Small icons ¥
95 Administrative Tools 53 AutoPlay b Back up and Restore (Windows 7)
B BitLocker Drive Encryption 1 Colour Management [@ Credential Manager
D Date and Time [@ Default Programs I Dell Touchpad
|-.'.- Device Manager | 2 Devices and Printers 1 Display
@ Esse of Access Centre EJ File Explorer Options £ File History
Flash Player A Fonts [% FreeFall Data Protection
*& HomeGroup IDT Audio Control Panel &3 Indexing Options
Internet Options ] iSeries Access per Windows (2] Java
Keyboard €% Language @ Mouse
EE Network and Sharing Centre & Personalisation [E] Phone and Modem
£ Power Options ™ Program Updates Programs and Features
@ Recovery P Region % RemoteApp and Desktop Connections
¥ Security and Maintenance i Sound & Speech Recognition
& Storage Spaces & Sync Centre 2 System
[Z], Taskbar and Navigation [ Troubleshooting 8, User Accounts
il Windows Defender W Windows Firewsll [ Windows Mobility Center

Work Folders

B
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Bevor Sie das Mini-USB-Kabel mit dem Computer und dem S2WEB24-Controller verbinden,
mussen Sie in der Liste der Hardwarekategorien auf die Kategorie Anschliisse (COM & LPT)
klicken und notieren, welche Kommunikationsanschliisse (COM-Anschliisse) gegenwartig

verwendet werden. Im Beispiel unten st der Anschluss

Kommunikationsanschluss.

uFI: Device Manager

File Action View Help

o= @B Hm B

COM1 der

v & NB
> iq Audio inputs and outputs
> @ Batteries
3 E Computer
5w Diskdrives
> [§ Display adapters
> wa DVD/CD-ROM drives
> Human Interface Devices
> =@ |DE ATA/ATAPI controllers
> @ IEEE 1384 host controllers
> % Imaging devices
> Keyboards
> ﬂ Mice and other pointing devices
> [ Monitors
> Metwork adapters
? Ports (COM & LPT)
ﬁ Porta di comunicazione (COM1)
i@ Porta stampante ECP (LPT1)
> T Print queues
> =l Printers
> u Processors
> B Software devices
>
>
?

iq- Sound, video and game controllers
% Storage controllers
§ System devices

B |Iniversal Serial Bus contrallers

4. Verbinden Sie das Mini-USB-Kabel mit dem Computer und mit dem UWP 3.0-Controller. Nach
einigen Sekunden wird automatisch ein neuer Kommunikationsanschluss (COMXx) hinzugefugt.

Im Beispiel unten wurde der neue Anschluss COM4 hinzugefligt.

uFI: Device Manager

File Action View Help

e | T BIHE B EX®

£ :.i NB
¥ i.‘ Audio inputs and outputs
> @ Batteries
E Computer
- Disk drives
[ Display adapters
) DVD/CD-ROM drives
Human Interface Devices
=m |DE ATA/ATAPI controllers
§ IEEE 1394 host controllers
% Imaging devices
Keyboards
ﬂ Mice and other pointing devices
[ Monitors
I? Metwork adapters
& Ports (COM & LPT)
Dispositivo seriale USB (COMJ) I
Porta di comunicazione (COMT)
i Porta stampante ECP (LPT1)
= Print queues
™ Printers
n Processors
B Software devices
id Sound, video and game controllers
S}a Storage controllers
B Custern devices

Ev vy v vv vy Yy vy

R VI
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5. Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf das Gerat, und wahlen Sie die Option , Treibersoftware
aktualisieren...”.

File Action View Help

e @B EE B EX®

v & NE ~
ii Audic inputs and cutputs
9 Batteries

>
>
» E Computer
> Disk drives
» [ Display adapters
> o DVD/CD-ROM drives
> Human Interface Devices
> =@ IDE ATA/ATAPI controllers
> i IEEE 1394 host controllers
> % Imaging devices
> Keyboards
> 8 Mice and other pointing devices
> [ Monitors
> [ Network adapters
~ @ Ports (COM & LPT)
ﬁ Dispositivo seriale USB (CORLY

ﬁ Porta di comunicazione (1 Update Driver Software... I
ﬁ Porta stampante ECP (LP” Disable

= Print queues Uninstall

= Printers

n Processors Scan for hardware changes

l Software devices
i"' Sound, video and game cont
c.,fd Sterage controllers
+ B Quctern devires
Launches the Update Driver Software Wizard for the selected device.

Properties

R

6. Wahlen Sie im Popupfenster die zweite Option, Auf dem Computer nach Treibersoftware suchen.

& Device Manager — m} =
File Action View Help

@ |H | kX

0 Dis How do you want to search for driver software?

=i IDE = Search automatically for updated driver software
i EE Windows will search your computer and the Intemet for the latest driver software
=% Im for your device, unless you've disabled this feature in your device installation

> Key settings.

> I3 Net — Browse my computer for driver software
- a Pol Locate and install driver software manually.

« B Suctem denices
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7. Klicken Sie auf der nachsten Seite auf die Option Aus einer Liste von Gerétetreibern auf dem
Computer auswéhlen.

ﬁ Device Manager — O >
File Action View Help

e DB Hm B EX®

& Dis Browse for driver software on your computer

Search for driver software in this location:

[Jinclude subfolders

>
>
>
>
>
»
> @ I | ] | Browse..
>
>
>
>
>
v

@ —> Let me pick from a list of device drivers on my computer
i This list will show installed driver software compatible with the device and all driver
i software in the same categery as the device.

R R R Y Y
<=
g
ES

oo Net

B Suctem deviras s

8. Nauvigieren Sie zur Datei linux.inf, speichern Sie diese auf dem Computer, und klicken Sie auf
Offnen.

B Update Driver Software - Dispositivo seriale USE (COM4)

Select the device driver you want to install for this hardware.

f you have a

-~ Install From Disk x

gﬁ-]» Locate File

Show ¢ Look in: | Linuee NDIS driver for SxWEB24 w | (< I
~
Model * MName Date modified Type
linus.inf 02/11/201508:48  Setup Infc
Quick access

Desktop
This d )
Tell mg . ﬂ.
Libraries
This PC

‘e druires

T $ ,

l‘l Sou Metwork
Sy Sto File name: linwoe.inf V| I Open |
B S Aeunr

e B Files of type: Setup Information (irf) w Cancel
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9. Klicken Sie im nachsten Fenster auf OK, wie in der Abbildung unten dargestellt.

ﬁ Device Manager — m} X

File Action View Help

o= @B HEEIE EX®

v NB-UT % &
i Au
9 Bat| l Update Driver Software - Dispositive seriale USE (COM4)
& Cor

Dis
i Dis; Select the device driver you want to install for this hardware.

A v v Y Y VY VY VY Y Yy vyvy
-
]
m

Hu Install From Disk
IDE 1
=
- H Insert the manufacturer’s installation disk. then make
=3 Im . Surethat the comect drive is selected below.
Key Shaw c Cancel
Mi
I Mo, Model
2 e
ﬁ Poi
g Copy manufacturer’s files from:
a C:\Users'\Userssl\Desktop'Linwe NDIS driver for S v‘ | Browse..
g ::” =] This driveris digitally signed, Have Disk...
il
[l Pro Tell me why driver signing is important

= =

= Sustem devices v

R
-
g
ES

10. Das Geréat Linux USB Ethernet/RNDIS Gadget kann nun installiert werden. Klicken Sie auf
Weiter, um die Installation abzuschlief3en.

& Device Manager — O X
File Action View Help

e @ E HBE B R X

> O Dis Select the device driver you want to install for this hardware.

Hu Select the manufacturer and model of your hardware device and then click Nest. If you have a
disk that contains the driver that you want to install, click Have Disk.

Show compatible hardware

I Mol Model
5 Ned Linux USB Ethernet/RNDIS Gadget

= A\ This driver is not digitally signed.
> T

5 i:t Prol Tell me why driver signing is important

> 1 So I Mext I Cancel

~ Bm Guetemn deuices
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NUR dann aus, wenn Sie die unten angezeigte Fehlermeldung erhalten. Andernfalls fahren Sie mit
Schritt 11 fort.

Windows encountered a problem installing the driver software for your device

Windows found driver software for your device but encountered an error while attempting to
install it.

B Update Driver Software - Dispositivo seriale USB (COM4)

The third-party INF does not centain digital signature information.

If you know the manufacturer of your device, you can visit its website and check the support
section for driver software.

Cancel

StandardmaRig fihrt Windows 10 zwingend eine Uberpriifung der Signatur von Treibern aus. Diese
Uberpriifung kann deaktiviert werden, um Treiber installieren zu kdnnen, die nicht lber eine digitale
Signatur verfiigen. Fihren Sie folgende Schritte aus, um die erzwungene Uberpriifung der
Treibersignatur zu deaktivieren.

1.

2.

10.

Klicken Sie auf das Startmenii 8 und anschlieRend auf Einstellungen.
Klicken Sie auf Update und Sicherheit.

Klicken Sie auf Wiederherstellung.

Klicken Sie unter Erweiterter Start auf Jetzt neu starten.

Klicken Sie auf Problembehandlung.

Klicken Sie auf Erweiterte Optionen.

Klicken Sie auf Starteinstellungen.

Klicken Sie auf Neu starten.

Driicken Sie im Fenster Starteinstellungen 7 oder F7, um das Erzwingen der Treibersignatur zu
deaktivieren.

Der Computer wird neu gestartet. Anschlie3end kdnnen Sie den unsignierten Treiber
installieren.
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11. Hinweis: Windows 10 erkennt die digitale Signatur nicht. Zur ordnungsgemaRen
Installation miissen Sie daher auf Diese Treibersoftware trotzdem installieren klicken.

o Device Manager — m} X
File Action View Help
e @B EEIE EX®
v % NB-UTS
> iq Au
¥ 3 Bat] B Update Driver Software - Dispositivo seriale USB (COMA4)
» E Co
> am Disl
» g Disy
> aa DV
» Hu X
> =g IDE
> @ IEE
>
>
»
>
>
v

f % Windows Security

Windows can't verify the publisher of this driver software

3 Ims — Don'tinstall this driver software
Key You should check your manufacturer's website for updated driver software
8 Mi for your device.
[ Mo
I Net — Install this driver software anyway
ﬁ Por Only install driver software obtained from your manufacturer's website or
ﬁ disc. Unsigned software from other sources may harm your computer or steal
ﬁ information.

@
=1 Prir .j:__:j. See details
= Prin .
ﬁ Proj
B sof
iq- Sou
Sa Sto

F= Suctem devires

W W W W v v

12. Fuhren Sie die folgenden Schritte zum Deaktivieren der erzwungenen Uberpriifung der
Treibersignatur Nachdem der Treiber installiert wurde, wird wie in der Abbildung unten
dargestellt in der Kategorie Netzwerkadapter eine virtuelle Netzwerkkarte mit der Bezeichnung
Linux USB Ethernet/RNDIS Gadget #2 hinzugeflugt.

o Device Manager

File  Action View Help

e @B EmIEEX®

v % NB ~

iq- Audio inputs and outputs

3 Batteries

E Computer

- Disk drives

[ Display adapters

o) DVD/CD-ROM drives

Hurman Interface Devices

=@ |DE ATA/ATAPI controllers

§ IEEE 1394 host controllers

% Imaging devices

Keyboards

ﬂ Mice and other pointing devices

[ Monitors

I? Metwork adapters
[ Broadcom NetXtreme 57 Gigabit Controller
E Intel(R) Centrino(R) Advanced-N 6200 AGN
? Linux USE Ethernet/RNDIS Gadget #2|

v if Ports (COM & LPT)
ﬁ Porta di comunicazione (COMT)
@ Porta stampante ECP (LPT1)

= Print queues

™ Printers

n Processors

l Software devices

B Saund viden and name cantrallers

w

LV v vy vy vy v vy

R
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13. Der Treiber teilt dem Controller/Computer basierend auf der aktuellen IP-Adresse des
Computers automatisch eine dynamische IP-Adresse zu.

Wenn die IP-Adresse des Computers beispielsweise 192.168.0.10 lautet, wird die virtuelle Netzwerkkarte
mit der neuen Adresse 192.168.254.xxx erstellt, und dem UWP 3.0-Controller wird die IP-Adresse
192.168.254.254 zugewiesen.

AnschlieRend kdnnen Sie in der Adressleiste die IP-Adresse 192.168.254.254 eingeben und auf Connect
klicken. Wenn die Verbindung hergestellt wurde, wird links in der Adressleiste ein griuiner Kreis angezeigt,
wie in der folgenden Abbildung dargestellt.

Modules Signals | Logs
@ | sawesaalpl 152.168.254.254 I Disconnect | k= 1 T |~ | % | Controllertime: 11:42 AM 19/01/2016 ...

i

Verbinden des Controllers liber ein Modem

Vor der ersten Verbindung des Controllers tiber ein Modem muss diese Verbindungsoption
konfiguriert werden. Die Vorgehensweise ist beschrieben im Kapitel How to configure the modem in
the system manual for more information

(http://www.productselection.net/MANUALS/UK/uwp3.0 _tool.pdf).

Geben Sie in der IP-Adressleiste die vom ISP zugewiesene dynamische IP-Adresse an. Sie kbnnen auch
eine registrierte DynDNS-Domain eingeben (siehe Einstellen der DynDNS-Parameter fiir ein Modem):
Wir empfehlen die zweite Option, da die dynamische IP-Adresse fiir das DynDNS-Konto im UWP-3.0-
Tool bei jedem Modemreset automatisch aktualisiert werden kann.

Modules Signals | Logs

S4E5

Ol SxEWEBE4IP:H}faur.dynDhS.dumaI Connect | E [ L |

Sobald die Verbindung zum Modem hergestellt wurde, wird die Signalstarke als Balkendiagramm
angezeigt (siehe Abbildung). Je mehr rote Balken angezeigt werden, desto starker ist das Signal.

Verbinden des Controllers per Remote-Verbindung uber MAIA Cloud (VPN)

MAIA Cloud ist eine PaaS (Platform-as-a-Service) von Carlo Gavazzi, die eine Fernverbindung
zwischen unterschiedlichen Geraten und einer UWP-3.0-Einheit bzw. einer SBP2CPY24-Einheit
ermdglicht. Benutzer mit Zugang zu MAIA Cloud kénnen mit einem PC und Standard-Browser auf
einfache Weise die Gateways und Endpunkte erreichen, sofern die erforderlichen
Zugangsberechtigungen vorliegen.

So stellen Sie mit dem UWP-Tool eine Fernverbindung Gber MAIA Cloud her:
a. Verbinden Sie die UWP-3.0-Einheit mit dem Internet.
b. Registrieren Sie sich Uber einen PC und einen Standard-Browser fir MAIA Cloud und
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melden Sie sich an (Link).

CARLO GAVAZZI

Weitere Informationen finden Sie unter How to register on MAIA Cloud.

c. Flgen Sie das Gerat in MAIA Cloud hinzu.
In Parkhausanwendungen gibt es zwei Anwendungsfélle. Weitere Informationen finden
Sie unter MAIA Cloud fiir Parkhaus-Anwendungsfélle.

d. Rufen Sie die Startseite auf und richten Sie mit dem UWP-Tool eine Fernverbindung ein.
Weitere Informationen finden Sie unter Einrichten einer Fernverbindung lber MAIA

Cloud.

Hinweis: MAIA Cloud ist kompatibel mit SBP2CPY24 ab Version 2.6.3 und mit UWP 3.0 ab

Version 8.4.0.3.

Einrichten einer Fernverbindung tiber MAIA Cloud

So richten Sie eine Fernverbindung zu einer mit dem UWP-Tool in MAIA Cloud aktivierten UWP-3.0-

Einheit ein:

1. Melden Sie sich in MAIA Cloud an (Link).

2. Rufen Sie die Startseite auf oder 6ffnen Sie das Hauptmenii und wahlen Sie dort Devices > VPN

aus.

Hinweis: Sie miissen dafiir beim Plug-in ,MAIA Cloud Connector” angemeldet sein.

3.
Wenn Sie ...

Dann ...

mit dem UWP-Tool einen VPN-Tunnel zur
UWP-3.0-Einheit aufbauen mochten,

kénnen Sie

a) auf v klicken, um das Dropdownmenl Connection
des Gateways zu 6ffnen,

b) in der Map auf das Gateway klicken, zu dem Sie
eine Verbindung herstellen méchten, und dann auf
Applications klicken, um die Seitenleiste
Connection zu 6ffnen.

Klicken Sie anschlief3end auf die UWP-3.0-Einheit, zu der Sie
eine Verbindung herstellen méchten, um die Anwendung zu
offnen.

Hinweis: Beim ersten Verbindungsaufbau miissen Sie den
Pfad zum Aufrufen von SxTOOL.exe angeben.

alle Ports der Anwendung 6ffnen méchten,
aus denen sich das Gateway und das
Endpunktprofil zusammensetzen,

kénnen Sie
a) im Meni Action des Gateways auf $> Connect
klicken,
b) in der Map auf das Gateway klicken, zu dem Sie
eine Verbindung herstellen méchten, und dann auf
Connect klicken.

Starten Sie danach das UWP-Tool und geben Sie die virtuelle
IP-Adresse der UWP-3.0-Einheit ein. Sie finden diese Angabe
im Dropdownmeni Connection oder in der Seitenleiste.

die Verbindung mit dem
Endpunkt/Gateway trennen méchten,

Handbuch UWP 3.0-Tool

kénnen Sie

a) im Meni Action des Gateways auf $> Disconnect
klicken,

b) auf Vv klicken, um das Dropdownmeni Connection
fur den Endpunkt bzw. das Gateway zu 6ffnen, und
dort auf Disconnect klicken,

c) inder Map auf das Gateway klicken, dessen
Verbindung getrennt werden soll, und dann auf
Disconnect klicken.
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3 Benutzeroberflache
Beim Start des UWP3.0-Tool wird das folgende Dialogfeld angezeigt:

07 B R i @(Fxmnm-sm.m1
| Root
I IEI[“:\QI =
8 ] tne s |[5] (F) Root - Entrance 2
(&5

©

[ ks seesusurs
(9] x7 swesusenr {Fx) Line 1 - Master zone counter
|i| X3 SEPSUSCNT 1. A Lok
9] k11 sepsusuas W (7] () Root - Exit 1
| 116 sePiLED { ) @ @ Root

@ (Fx) Root - Exit 2

K5 SBPSUSLIS 002.112.083
K7 SBPSUSCNT 002.112.078
K9 SBPSUSCNT 002.112.080
K11 SBPSUSLAS 002112087

Die Benutzeroberflache verwendet wie in vielen Programmen heutzutage Ublich ein Meniliband (Ribbon).
Klicken Sie im Meniband auf einen Registerkartennamen, um auf die gewinschte Registerkarte
zuzugreifen.

Menii ,,File“

SEWEB EACnet Controll

Im Menu ,File* (Datei) kdnnen Sie ein neues Projekt anlegen (Einzel- oder Mehrfachkonfiguration), ein
vorhandenes Projekt 6ffnen oder das aktuelle Projekt speichern.
Neben diesen Standardoptionen stehen weitere Funktionen zur Verfligung, die ausschliellich in
Verbindung mit dem UWP 3.0/SBP2CPY24 genutzt werden kdnnen:

- Kompilieren eines Projekts

- Hochladen/Herunterladen eines Projekts

- Erkennungsfunktionen des UWP 3.0, des SBP2CPY24 sowie der Module innerhalb des

Netzwerks
- Adressierung und Kalibrierung der Parkhaussensoren
- Aktivieren/Deaktivieren der Live-Signal-Uberwachung

Informationen zu den Funktionen fiir die Gebdudeautomatisierung, zur Verwaltung der
Datenbank, zu Kommunikationsprotokollen und séamtlichen anderen, in diesem Handbuch nicht
erlauterten Funktionen finden Sie im Systemhandbuch, das unter folgendem Link erhiltlich ist:
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http://www.productselection.net/ MANUALS/DE/uwp3.0 tool.pdf
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Das Menu ,File* existiert doppelt: als Symbolleiste (oben rechts, neben dem roten Carlo Gavazzi-
Dreieck) und als ausfiihrliches Menu (6ffnet sich per Mausklick auf das rote Carlo Gavazzi-Dreieck).

N New project Recent files
1 Examplel.sbweb
@ Reset present configuration 2 Examplel.sbweb
3 Examplel.sbweb
E Open 4 Examplel.sbweb
5 Examplel.sbweb
H S 6 stefanosbweb.
m Save as new configuration Tistefanasbiwet
8 test carparksbweb
i)ﬁ Compile project 9 TestCp.sbweb

10 test carparksbweb
B send configuration to Sapachv2e

[ send o controlier
T@®  Read from controller
-

Menii ,,Ansichten®

Im Menu ,Ansichten kdnnen Sie die Position der Fenster ,Positionen®, ,Module®, ,Signale®, ,Funktion®
und ,Subnet” festlegen. Aulerdem kdnnen Sie hier die Inhaltssicht ausblenden.

Die Fenster sind unverandert und kénnen mithilfe der finf Dockingbereiche positioniert werden (siehe
Abbildung unten). Die Position der Fenster kann gespeichert werden.
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Menii ,,Berichte

Im Meni ,Reports® kénnen fiinf verschiedene Arten von Berichten angelegt, gespeichert und/oder
ausgedruckt werden.
Folgende Berichte stehen zur Auswahl:
- ,Bericht Module“: Es wird die vollstandige Liste der Module angezeigt.
- ,Stlckliste”: Die Liste der Module wird nach Modular gegliedert.
- ,Funktionsdetails“: Die Funktionen werden einzeln beschrieben, einschliellich Details zu den
verwendeten Signalen.
- ,Subnetz Verwendung®: Dieser Bericht zeigt die Zahl der verwendeten Signale sowie den
Gesamtstromverbrauch an.
- ,Bericht Modbus TCP/IP“; In diesem Bericht werden die Modbus-Zuordnungen des Projekts
angezeigt.

©EHEHMSIE | efF MG S0 3N

Fle Views [T SM Add  Programsetup  Modbus  Database  Help

P BBBDP P

Modules  Billof  Function Subnet Modbus Bacnetobject

report materials details usage report reports
Reports

Create EDE
files
Create EDE files

Meniu ,,Hinzufugen*

Im MenU ,Hinzufligen“ kbnnen Sie auswahlen, was Sie hinzufiigen méchten: eine Bus-Erweiterung, ein
Modul, einen Standort oder eine Funktion.

O HIHM©IE D e @S5 0 3 N

A

Bus Module

B, m | =M@

Location | Light& Upanddown Temperature Alarm Calendar !
scenario~  control~ - -

Master Modules | Locations

.Busgenerator”: Wird ein neues Dupline-Netzwerk bendtigt, muss ein neues Bus-Erweiterungsmodul
hinzugeflgt werden.
,Modul“: Es wird ein neues Modul hinzugefiigt (Lichtschalter, PIR-Sensor, Ausgangsmodul o. A.).
.Position“: Sie mussen Stockwerke, Raume oder andere Arten von Standorten definieren, um die
Installation klar zu strukturieren.
~Funktion“: Einige vordefinierte Funktionen kénnen mit dem Assistenten definiert und konfiguriert werden.
Die vordefinierten Funktionen sind:

- ,Licht & Lichtszenarien*

- L,Aufund Ab Steuerung“: Dient der Steuerung von Rollladen/Jalousien, Vorhangen und Fenstern.

- ,Temperatur®: Systemfunktionen

- LAlarm“: Einbruchsalarm, Rauchmelder, Wassermelder, Sirene

- ,Kalender”: Ermdglicht die Ausfiihrung von Aktivitaten zu bestimmten Terminen im Jahr.

- ,Sequenz“: Fuhrt die ausgewahlten Funktionen nacheinander aus.

- ,Dimmer-Sequenz®

- ,Timers*

- ,Basis®: Dieser Bereich enthalt die Funktionen ,Zahler, ,Logikgatter®, ,Mathematische Funktion®,

+Analogausgang“ und ,Stundenzahler*.
- ,Simuliertes Wohnen®; Zeichnet den Aktivierungsverlauf (Beleuchtung, Rollladen usw.) auf und
gibt ihn bei Bedarf wieder, um eine bewohnte Situation zu simulieren.

- ,SMS Einstellungen®: Verwaltet die SMS-Nachrichten fur die Remote-Steuerung von Funktionen.

- ,Mail*

- ,Autoheizung”
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Meni ,Programmeinstellungen®

Im Menu ,Program setup“ kénnen Sie die spezifischen Projekteinstellungen, die allgemeinen
Einstellungen des Installationsprogramms sowie IP-Adresse und Datum und Uhrzeit des UWP 3.0
festlegen. Auflerdem kdnnen Sie die Firmware aktualisieren und den Webserver sowie das Kennwort fiir
den Zugriff auf den Controller konfigurieren.

SEWEB BACnet Controller configural

Database Help
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4 Projektstruktur

In einem Projekt missen Sie die Standorte der Installation definieren, die erforderlichen Module
(Sensoren, Anzeigen usw.) hinzufligen, diese Module an den entsprechenden Standorten platzieren und
dann die Funktionen anlegen.

Dementsprechend sind Standorte, Module und Funktionen die Grundbausteine einer Projektstruktur.
Diese Grundbausteine (Objekte) werden in den folgenden Abschnitten ausfiihrlich beschreiben.

Assistent

Objekte werden grundsatzlich mit dem Assistenten (Wizard) angelegt und konfiguriert.

Edit module | . |d,
«r Input signals
\WWizard steps Mame | K2 SBPSUSLTS

Input signals SIN: [ 021 050 015 [Subnet [Rete 1
Signals | nfo
b & 1:Root - Lane 1,0 - Line 1,1 - Carpark K2 Temperatura 1 i
=5 2: Root - Lane 1.0 - Line 1,1 - Carpark K2 Carpark 1

Apply to all
[ Lt 1 [ Candiren

Der Assistent flihrt Sie Schritt fir Schritt durch Erstellung und Konfiguration eines Objekts — sei es ein
Modul, ein Standort oder eine Funktion. Damit wird dieser Prozess beschleunigt und vereinfacht. Sie
kénnen entweder mit der Schaltflache ,>>>" von einem Schritt zum nachsten navigieren oder im Bereich
auf der rechten Seite (Bereich 1) nacheinander auf die blau gekennzeichneten erforderlichen Schritte
klicken.

In der obigen Abbildung sind die drei Bereiche des Assistenten-Dialogfeldes entsprechend
hervorgehoben.

Bereich 1

Dieser Bereich ist wiederum in zwei Bereiche unterteilt. Der obere Bereich enthalt die Grundsignale bzw.
Grundeinstellungen, die Sie festlegen mussen, um das Objekt (Standort, Modul oder Funktion)
anzulegen. Beispiel: Bei einer Beleuchtungsfunktion gehdren die Eingangs- und Ausgangssignale zu den
Grundeinstellungen, d. h. die Konfiguration dieser Signale ist ein erforderlicher Schritt beim Anlegen
dieser Funktionsart. Uberhaupt gehéren die Eingangs- und Ausgangssignale bei den meisten Funktionen
zu den Grundeinstellungen.

Unter ,Advanced® (Erweitert) kdbnnen Sie auswahlen, welche erweiterten Optionen zur Verfligung stehen
sollen. Aus Griinden der Ubersichtlichkeit sind die erweiterten Optionen standardmaRig nicht verfiigbar.
Wahlen Sie unter ,Advanced“ die Optionen aus, die Sie bendtigen. Klicken Sie zum Beispiel auf
Helligkeitssensoren, wenn Sie diese bendtigen. Anschliellend kdnnen Sie erneut auf ,Advanced” klicken,
um die vollstandige Liste auszublenden. Unterhalb von ,Advanced‘ werden nun die von lhnen
ausgewahlten Optionen angezeigt (als blauer Link).
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Bereich 2
In diesem Bereich werden die verfigbaren Signale angezeigt und die Einstellungen festgelegt.

Diagnostic signals

MName | K14 SBPSUSL45

SIN: [ 0oz H 12 H OTQlSubnet
Signals Info
b m 3: Root - Lane - Line 3 - Carpark K14 Presenza 1 o MudJ

4: Root - Lane - Line 3 - Carpark K14 Configurazione OK 1

DUP 5: Root - Lane - Line 3 - Carpark K14 Indice qualita 1

@6: Root - Lane - Line 3 - Carpark K14 Caduta di tensione POW 1
@ 7: Root - Lane - Line 3 - Carpark K14 Caduta di tensione su D+ 1
@8: Root - Lane - Line 3 - Carpark K14 Base sensore difettosa 1
@9: Root - Lane - Line 3 - Carpark K14 Difetto pulsante locale 1 J
@‘IO: Root - Lane - Line 3 - Carpark K14 Warning di calibrazione 1
&11: Root - Lane - Line 3 - Carpark K14 Sensor error 1

—  e—

Properties
Name | K& SBPSUSLAS

s | 00z || 247 025 |Subnet

lPropeniesI Info ‘

Lane, Line, Position [ 1) [ 2| [ 3

Bereich 3

In diesem Bereich werden die Eigenschaften der Signale angezeigt, die bei manchen Modulen auch
geandert werden koénnen.
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Standorte

Im Dialogfeld Locations (Standorte) kdnnen Sie die Struktur des Projekts definieren. Den
Ausgangspunkt bilden dabei die Standorte, denen dann Module und Funktionen hinzugefiigt werden:
Sie missen Fahrspuren, Reihen und alle anderen Arten von Standorten definieren, um die Installation
klar zu strukturieren.

r =R Root

8@ [E]Lane

@ [ Line 1
f] Line 2

8@ [E]Lane

Line3

]

C0000060

Im Fenster ,Location” kdnnen Sie festlegen, welche Standorte angezeigt werden sollen und welche nicht:
samtliche Module und Funktionen, die mit einem Standort in Verbindung stehen, werden je nach den im
Projektbaum ausgewahlten Standorten angezeigt oder ausgeblendet.

Klicken Sie auf das Pluszeichen (+), um einen Standort zu erweitern und seine Unterstandorte
anzuzeigen.

EI?IERDM E?I@Rmt

EE’I IE_| Lane 1.0 =R | lﬂ Larve 1.0
@Linen B @ fu Line 1.1
@[] Line 1.2 :: = 9 k2 seesusLis
) = @ Line 1.3 |.ﬁ| K4 SBPSLISL
| 3| k1 sapamees24 | 59| ke sBRSUSLAS
|§| K10 SBPSUSL3D
[ k12 sepsusLes

| 91| k1 sBPRMCEI24

Das aktivierte Kontrollkastchen neben jedem Standort zeigt an, dass der Standort standardmaRig
angezeigt wird. Sie kdnnen auswahlen, welche Standorte angezeigt oder ausgeblendet werden sollen,
indem Sie auf das entsprechende Symbol klicken.

e Damit die mit einem Standort verbundenen Module angezeigt werden, muss das
Kontrollkastchen aktiviert bleiben.
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e Um die Module auszublenden, die mit einem Standort verbunden sind, deaktivieren Sie den
Standort. Die mit den jeweiligen Unterstandorten verknupften Objekte werden ebenfalls

ausgeblendet.

5 Fahrspur, Reihe, Position

In einem Parkhausprojekt, das mit dem UWP3.0-Tool und dem CPY-Server realisiert wird, kommt dem
Konzept ,Fahrspur-Reihe-Position“ besonders grofle Bedeutung zu, da es die Grundlage fiir die

Programmierung der Sensoren und Anzeigen bildet.

Position: Sensoren werden in Gruppen zusammengefasst, und jeder Sensor einer Gruppe wird durch
eine Zahl reprasentiert, die seiner Adresse entspricht. So sind in der Abbildung unten 17 Sensoren
dargestellt, und jeder dieser Sensoren wird durch eine Zahl zwischen 1 und 17 identifiziert.

Reihe (Line): Jede Gruppe von Sensoren bildet eine Reihe. Reihen werden ebenfalls durch eine

Nummer gekennzeichnet.

le][olnlo] o ol ]2
LINE 1
LINE 4
. L]

[}
&
<

\ 4

LINE 6
1

i -
! n A A LINES *

Fahrspur (Lane): Jede Gruppe aus mehreren Reihen bildet eine Fahrspur. Auch die Fahrspuren im
Projekt werden mit einer eindeutigen Identifikationsnummer (Specific Identification Number, SIN)

markiert.

A B S A
LANEL
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Gemal der oben erlduterten Gruppierung wird jeder Sensor durch seine Position innerhalb einer Reihe
eindeutig identifiziert: Die Parkhausadresse besteht aus drei Zahlen, die jeweils durch einen Punkt
voneinander getrennt sind. Sie ahnelt der SIN-Nummer und gibt die Fahrspur, die Reihe und die
Position des Sensors an.

Adresse Sensor A: 1.1.1 (Fahrspur.Reihe.Position)
Adresse Sensor B: 1.1.17

Adresse Sensor C: 1.2.11

Adresse Sensor D: 2.6.1

Lane:1 Lane:1 Lane:1 c

Line:1 Line:1 Line:2
|7 Position:1 Position:17 Position:11

Lane:2
- Line:6
Position:1

L L Ll N'm<f Ll W L) L L] ] ¥ o | &
«+ N9 <o 2w Q@FT S FEL QL X . TN o) Wt o $F
s Isls ~ il isUsis X T T T S T B I IR A
I v [TV (Y|SB [T I1Y|rIvSIS|Y|IVAN|S ~ FIFIY (VI IVEY yivES (N YV
[ [l Qa ] ] [l
FI2R(TIT @ le (gl le ol alellalge
o 161 Il L 0l ol Qi@ a
b 0= ol el B el a6 vl Bl B ¥ Yv |y |~
o 0
<9 ¢« 0w a0 @3 ¥ ger e84 5gg
A S I B Y B 9\vlg a9 ieliem e
N O e A dgd & dEg o8 23 g 23 g d dEA § dEa A ol
LI ] ] ] ] Q [ L] ] o ] ]
285" d5"3 985 gy 9 atlgdeter et olaz oty 0y 50t <
WYY © gy WO 9 8 g VY oYy oYY VWYY YUY Y ywuew oYY weyYw §guYvuy
d Ao dagnovpgd cdldpdialdpga/dd oo/ ddga dodpgd d o dlcddodddiadd
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6 Neues Projekt erstellen

Ein Parkhaus kann bis zu zehn Konfigurationen fir bis zu zehn UWP 3.0 enthalten, die wie unten
abgebildet alle mit einem SBP2CPY24 kommunizieren.

Der SBP2CPY24 enthalt den Parkhausserver, der bei kleinen Installationen im UWP 3.0 integriert werden
kann.

SBPZCPY24

] S |
E"; Al
UuwpP 3.0 n®1 uwp3o n2 _ UWP3.0 n°10
Configuration n°1 Configuration n°2 Configuration n°10

Wenn das Tool gestartet oder durch Anklicken des Symbols New Project (Neues Projekt) ein neues
Projekt erstellt wird, wird standardmaRig eine Konfiguration hinzugeflgt.

Wahlen Sie im neuen Projekt aus, wo sich der Parkhausserver befindet: Wenn es nur einen UWP 3.0
gibt, kann der Parkhausserver in diesem integriert werden. Handelt es sich dagegen um ein Projekt mit
Mehrfachkonfiguration, so wird ein SBP2CPY24 bendtigt. Klicken Sie im Menl Program setup
(Programmeinrichtung) auf Car Park project settings (Parkhausprojekt-Einstellungen), und klicken Sie im
neuen Fenster auf CPY server (CPY-Server):
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Modbus  Database  Help

Setup car park project Edit car park project settings

B | Wizard steps - CPY server
CPY server |

The CPY server is integrated into the SEP2WEEZ4 | GG,

Configurations/controllers list

Sensor colour settings A SBP2CPY24 server is used

Durch Klick auf das Symbol Project configurations (Projektkonfigurationen) wird die Liste der
Konfigurationen angezeigt:

Views  Reports A

% Configuration 1
@ Configuration 2

L%

Klicken Sie auf Configuration/Controller list (Konfigurations-/Controller-Liste), um dem Projekt eine neue
Konfiguration fur den jeweiligen UWP 3.0 hinzuzufugen.
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% Configuration 1
@ Configuration 2

Carpark locator manager

SBP2CPY24

Configuration 1

E Configuration/controller list

Project namsg
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Alternativ konnen Sie die Liste im Fenster Car Park project settings abrufen:

Modbus  Database  Help

. ) . q
o - Setup car park project  Edit car park project settings
-
I a¥ Configurations/controllers list
Wizard steps Project name MAC address IP address Compiled
CPY server
i . SBP2CPY24 00:19:EE:10:1F:6B 192.168.2.69
Configurations/controllers list
Sensor colour settings Configuration 1 Floo1 00:19:EE10:1E:06 192.168.2.169
Configuration 2 Floor2 00:19:EE:10:1F:6B 192.168.2.67
(Fpda ] | e

‘ J | ’ —
0 =/

CARLO GAVAZZI

Es wird ein Fenster mit der Liste der Konfigurationen und dem jeweils zugeordneten UWP 3.0
angezeigt. Das erste Element der Liste ist der SBP2CPY24-Server.

Carpark locator manager

Project name

SBP2CPY24

Configuration 1 Floo1

| Configuration 2 Floor2

hinzugeflgt.

.MAC address .IP address
00:19:EE:10:1F:6A 192.168.2.69
00:19:EE:10:1E:06 192.168.2.169
00:19:EE:10:1F:6B 192.168.2.67

Compiled

Durch Anklicken der Schaltflache Add (Hinzufigen) wird eine neue Reihe fir eine neue Konfiguration

Neue Konfigurationen kénnen dem Projekt jederzeit hinzugefiigt werden.
Die griine Markierung zeigt an, welche Konfiguration des Projekts gegenwartig gedffnet ist.

Handbuch UWP 3.0-Tool
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Wenn Sie eine Konfiguration im Projekt zurlicksetzen mochten, wahlen Sie die Konfiguration in der
Liste aus, und klicken Sie dann auf Reset present configuration (Vorhandene Konfiguration
zurlicksetzen). Dadurch werden samtliche Standorte, Module und Funktionen geléscht.

Wenn Sie eine Konfiguration entfernen mdéchten, wahlen Sie diese wie unten abgebildet aus, und
klicken Sie auf Remove (L6schen):

:;E 4 Setup car park project Edit car park project settings
& _h
-
Ya? Configurations/controllers list
WizardSteps Froje ame . ddre P addre ompiled
LCPY server
y ; SBP2CPY24 00:19:EE:10:1F:6A 192.168.2.69
Configurations/controllers list
Sensor colour settings Configuration 1 Floo1 00:19:EE:10:1E:06 192.168.2.169
Configuration 2 Floor2 00:19:EE:10:1F:6B 192.168.2.67 E]
i ’ IE_ b
L o) |8 J
L J L |

Beachten Sie, dass die gegenwartig gedffnete Konfiguration nicht geléscht werden kann.

Nachdem die Struktur des Projekts mit den bendtigten Konfigurationen, UWP 3.0s und dem CPY
festgelegt wurde, muss der Konfigurationsbaum erzeugt werden.

Der Konfigurationsbaum kann auf verschiedene Arten generiert werden.
1) Mithilfe des Menls Add im Hauptmeni oder durch Rechtsklick im Fenster Locations

P

@ [ Root
oo sadlecsion

-\ U HIE

File  Views Reports
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2) Ein schnellerer Weg zur
Standortbaums fuhrt Gber das

Wizard...
A Add location Location
4]
8
Wizard steps Location name | Lane 1,2
Location

a) Stellen Sie die Verbindung zum Controller her.

192.168.4.83

b) Starten Sie die Erkennung der Dupline-Module.

Location family I!_ Lane

Views

Reports  Add

w3

Program setup  Modbus

c) Das Fenster Discovery manager wird angezeigt.

K15... 020.244.006

k2s.. 021080015 | 000

0.00

020.244.000
001.001.001
001.047.121

| 5| k1 58P2MEG324  Rete 1

o [Eune1o
a Line 1.1
[ 9} k2 sepsusL Rete 1
[ ks sePsusL Rete 1
[ k6 sepsusL. Rete 1
[ k10 sBPsUS Rete 1

[! K12 SBPSUS Rete 1

5 uine 12

021.060.015
021.060.026
021.060.034
021.060.028

002112079

CARLO GAVAZZI

Erzeugung des
Fenster Discovery

Nach einem Klick auf die Schaltflache Scan networks (Netzwerke scannen) werden auf der linken Seite
des Fensters (rot umrandet) samtliche Module angezeigt, die am Bus angeschlossen sind.

= Die Schaltflache Quick Scan listet nur die Module auf, die an die Master-Kanalgeneratoren
angeschlossen sind, die bereits in einer giiltigen Konfiguration konfiguriert wurden

Handbuch UWP 3.0-Tool
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= Die Schaltflache Netzwerke scannen listet alle Module auf, die mit den verschiedenen Master-
Kanalgeneratoren verbunden sind, unabhangig davon, ob sie konfiguriert wurden oder nicht

Handbuch UWP 3.0-Tool 37



CARLO GAVAZZI
Automation Components

Auf der rechten Seite wird der Standortbaum angezeigt. Es werden lediglich drei Schaltflachen benétigt,
um diesen Baum zu erzeugen:

Fugt einen Standort des Typs Lane (Fahrspur) hinzu. Die Schaltflache wird aktiviert, wenn
Standorte wie die Wurzel, Etagen usw. ausgewahlt werden. Das Hinzufligen von Fahrspuren ist
nicht méglich, wenn es sich beim gegenwartig ausgewahlten Standort um eine Fahrspur oder
eine Reihe handelt.

Flgt einen Standort des Typs Line (Reihe) hinzu. Die Schaltflache wird nur aktiviert, wenn ein
Standort des Typs Fahrspur ausgewahlt wurde, da es sich bei einer Reihe um eine Gruppe von
Stellplatzen (Parkplatzen) in einer Fahrspur handelt.

Startet/stoppt die automatische Adressierung der Reihe.

\) Startet/stoppt die intelligente Fahrspur-Reihe-Position-Adressierung.

000 Setzt die Parkhausadressen aller Sensoren zurtick.

N Stoppt sdmtliche laufende Aktivitdten wie die Netzwerkerkennung oder die automatische
.| Adressierung.

Flgt einen beliebigen Standorttyp hinzu. Diese Schaltflache ist deaktiviert, wenn eine Fahrspur
als Standort ausgewanhlt ist.

e 1
il

oo
o Ju v |

-if‘i Mithilfe der Papierkorb-Schaltflache kdnnen Standorte mitsamt allen zugehérigen Objekten
?21 gelbéscht werden.

Nachdem der Standortbaum erzeugt wurde, kdnnen Sie mit dem Hinzufiigen der Module beginnen.
Dies kann auf zwei Arten erfolgen: durch eine automatische Uberprifung des Netzwerks, die im
Fenster Discovery manager (Suchmanager) gestartet wurde, oder im manuellen Modus.
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Sensoren automatisch finden und adressieren — Controller ist mit den Modulen
verbunden

P

T text
8 & root

Fa ber
' B ‘3 SBPZMCG324 K15S.. 020.244.006

]jlm SDPZMCGI24  Met1 020.244.006
8 sepsusL K10.. 021060015  0.00
© ron o loa 8 [fE]Lane 10 100
2 sepsusL K25.. 021060026 000 5 une 1. 10
g SBPSUSLAS K4S 021060034 000 Elim"_? 120
2 seesusL K6S.. 021060028 000 5 ine 13 130
2 seesuslas 002247.086 0,00 ® [ e 20 e
B cepsusias KES. 002112079 000 :
B i seezmce3zd 020.244.000 & s i
& i sHemco2s 001.001.001 ¥
B 7 sHamce24 001.047.121 ¥

Nachdem die Module erkannt wurden, miissen sie an den Standorten platziert und mit
Parkhausadressen versehen werden.
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Erkannte Module manuell platzieren

Es gibt eine wichtige Regel beim Platzieren der Module: Der Sensor SPBSUxxx kann nur an einem
Standort des Typs Line (Reihe) platziert werden, und an Standorten des Typs Line kdnnen
ausschlieBlich SBPSUxxx-Sensoren platziert werden. Fir die anderen Module und Standorte bestehen
keinerlei Beschrankungen.

Die Module kénnen folgendermal3en an den Standorten platziert werden:

1) Durch Auswahl der Standorte und anschlieenden Klick auf das Symbol.
Dieses Symbol wird aktiviert, wenn der Typ des Moduls am ausgewahlten
Standort zulassig ist.

2) Die Module kdnnen per Ziehen und Ablegen zum gewiinschten Standort beférdert werden. Fir
die Funktion ,Ziehen und Ablegen* gilt ebenfalls die oben beschriebene Regel.

Wenn die Module manuell platziert werden, missen auch die Parkhausadressen manuell eingegeben
werden, wobei die Adresse der Fahrspur und der Reihe sowie die Position des Sensors in der Reihe
bericksichtigt werden mussen.

Find text Show locations [v/| Show modules
=] Root 0,00
| 7| k1 sBP2MCG324  Net 1 020.244.006
8 5] ene 10 100

¥ =] Line 1.1 1.1.0
€53 H10 SBPSUS Net 1 021.060.015 112

Der Assistent fur das Modul wird gedffnet.

= 8-%X
|Sﬂ|mj tMmf[MdM mj Find text Find text [ Shew locations [+/] Show madules. |
= [ | | |
Part numbse:
art number li 0.0.0 'I
|5/ k1 5BP2MCG324  Net1 020.244.006 !F_i
In Elunem 100 I_|
B [ ine 11 110 [N
| ¥ k8 sePsUSL Net 1 002.247.086 111 |
[ r]
ey [
| €3 k2 SBPSUSL Net 1 021.060.015 112 e
Edit module |, d! 114 X
M | &
=y Properties 115 |
=l
Wizard steps Hame | K2 SEPSUSL s 65
Input signals sin: | o2 060/ | 015 [Subnet [Net1 Kl 1.7
Onutput sgnals [Propertes info |
——— B o [
Bropecties
() Advanced
E [ o
Found items: Subg
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Module automatisch platzieren

Es gibt zwei Moglichkeiten, Module in den Reihen zu platzieren:
1) Reihe fir Reihe einzeln, d. h. Einzelreihen-Adressierung
2) mehrere Reihen auf einmal, d. h. Mehrfach-Reihen-Adressierung

Einzelreihen-Adressierung

CARLO GAVAZZI

Diese Art der Adressierung ist nur verfligbar, wenn ein Standort des Typs Line ausgewahlt wurde.
Mithilfe der automatischen Adressierung kénnen die Sensoren durch einen simplen Tastendruck am
Sensor in der ausgewahlten Reihe platziert werden: die Parkhausadresse wird automatisch festgelegt.
Bei dieser Vorgehensweise kdnnen nur Sensoren adressiert werden, die in der ausgewahlten Reihe

prasent sind.

Fuhren Sie folgende Schritte aus:
1) Starten Sie die Modulerkennung.

ST
\@ i sBP2McG324  Kis..
'@ i sep2mca324

'@ il sHamcezs

7 SH2MCG24

=

SIN Lane, Ling, P...

020.244.006
020.244.000
001.001.001

001.047.121

2) Fugen Sie einem beliebigen Standort mit Ausnahme des Typs Line den Dreileiter-Dupline-

Generator hinzu.

Lane, Line, P... Firmw;

@ sBPSUSLIS 021050015 | 0,00 rev. 1
& non 021.050.023 | 0,00 rev. 1
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4)

Wahlen Sie die Reihe aus, in der sich der Sensor befindet, und klicken Sie auf das rot
umrandete Symbol, um die automatische Adressierung zu starten.

| Find text * [V) Show lacations [V] Show modules
& P root 0.00
I | 71| K15BP2MCG324  Net 1 020.244.006
8 [ Lane 10 1,00

\ F@ Line 1,1 1.1.0 I
[ Line 1.2 1.20

An allen Sensoren, die noch nicht Giber eine Adresse verfligen, beginnt die gelbe LED zu
blinken.

Begeben Sie sich zu der Reihe, deren Sensoren adressiert werden sollen, und dricken Sie
nacheinander die Taste an den Sensoren. Die Parkhausadressen werden automatisch
zugewiesen, und die Sensoren werden im Standortbaum an der richtigen Stelle angezeigt.

| Find text | 7] Show locations [7] Show modules

b B E Root 0.0.0 E-
I || k1 5BP2MCG324  Net1 020.244.006

& [Elune10 100 ||

=] @ Line 1,1 1,10

| ke sEPSUSL Net 1 002.247.086 11,1

I — )
~ |3 k2 5BPSUSL Net 1 021.060.015 11,2 @
| k6 SEPILED Net 1 021.060.024 113 @‘

Wie am rot umrandeten Bereich erkennbar ist, werden die Sensoren unmittelbar nach
Betatigung der Taste von der linken Seite des Fensters auf die rechte Seite verschoben, und
neben der SIN-Nummer wird die Parkhausadresse angezeigt.

Nachdem alle zur Reihe gehdrenden Sensoren adressiert wurden, klicken Sie erneut %
auf das Symbol, um den Vorgang abzuschlieRen. :
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Mehrfach-Reihen-Adressierung

Bei dieser Vorgehensweise kdnnen Sie die nacheinander die Sensoren mehrerer Reihen adressieren,
ohne fiir jede dieser Reihen den oben beschriebenen Vorgang ausflihren zu mussen.

Sie missen lediglich die Mehrfach-Reihen-Adressierung einmal starten und den gesamten
Parkplatzbereich ablaufen, wobei Sie in der Reihenfolge der Reihen, die mithilfe des UWP3.0-Tool
festgelegt wurde, die Tasten der Sensoren betatigen.

Fuhren Sie folgende Schritte aus:
1) und 2) wie unter Einzelreihen-Adressierung beschrieben

3) Wahlen Sie einen beliebigen Standort, und klicken Sie auf das rot umrandete Symbol:

Find text Show locations [/] Show modules

B P root 000 Al

000.000.000 ﬂ

B §z | Lane 2,0,0 ‘ |
[ Line 22,0

8 §E] Lane 3.00

Das folgende Fenster wird angezeigt. Wahlen Sie die Reihen fir die Programmierung aus,
indem Sie die griin umrandeten Kontrollkastchen aktivieren.

"Smart Lane Line Position addressing

R <==Line 1.1
A <==Line 1.2
B === Ling 1.3

Im rot umrandeten Feld muss die Anzahl der Sensoren in jeder Reihe angepasst werden.
Dadurch erfahrt das System, wann eine Reihe abgeschlossen ist und zur nachsten Reihe
umgeschaltet werden muss.

Im violett umrandeten Feld muss die Verzdégerung zwischen der Adressierung zweier Reihen
festgelegt werden. Diese Verzdgerung gibt dem Installateur die Zeit, von einer Reihe zur
nachsten zu laufen. Die Verzégerung kann auch auf 0 gesetzt werden.

Nachdem Sie alle Einstellungen festgelegt haben, klicken Sie auf Confirm (Bestatigen), um die
Adressierung zu starten: Alle Sensoren beginnen zu blinken.

4) Begeben Sie sich zu den Reihen, die Sie adressieren mdchten, und dricken Sie die Taste an
den Sensoren. Die Sensoren werden in der Reihenfolge der Aktivierung und gemaR der
festgelegten Sensoranzahl der Reihe (Number of modules) den Reihen hinzugefiigt. Warten Sie
nach der Programmierung eines Sensors, bis er zu blinken aufgehort hat, bevor Sie die
Taste des ndchsten Sensors driicken.
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Beispiel

1 Gemal den Einstellungen in der obigen Abbildung befinden sich die beiden Sensoren, deren Tasten

zuerst gedrickt werden missen, in Reihe 1.1.

Die Sensoren horen fir einen Zeitraum von 10 Sekunden auf zu blinken.

Die automatische Adressierung wird erneut aktiviert (die Sensoren beginnen wieder zu blinken), und

die beiden als Nachstes aktivierten Sensoren werden in Reihe 1.2 platziert.

Es gibt erneut eine Pause von 10 Sekunden, wahrend derer die Sensoren zu blinken aufhdren.

Die automatische Adressierung wird wiederum aktiviert (die Sensoren beginnen wieder zu blinken),

und der als Nachstes aktivierte Sensor wird in Reihe 1.3 platziert.

6 Nach einer erneuten Verzdgerung von 10 Sekunden ist der Vorgang der intelligenten Adressierung
abgeschlossen.

W N

[, ¢ N

5) Der Baum der Installation wird wie in der Abbildung unten dargestellt vervollstandigt.

[ Sean networks | [ Quickscan | [ Add missing modules | Fird text Find text [/] Show locations ] Show modules
Part number Name SIN Lane, Line, P... Firmw; =] Root 0,00 “ -|
»@ i ser2mcG3za o=
| 3| K15BP2ZMCG324  Net1 020.244.006
|i‘? I H ~—
B WZ |Lane 1,0 1,00
[ 0.00 -
£ sBpsUSCNT 021060.030 | 0,00 rev. 11 o) & [ tine 11 AL | S
E 122 |oog | Kas sBPSUS Net 1 021.060.028 111
= — =
= 131 loog) €9 k10 SBPSUS Net 1 021.060.015 112 @
|§ 11,1
w oo & [ tine 12 120 I8
€7 SBPILED 021.060024 | 0,0.0 rev. 11 sl — At
€79 k19 5BPSUS Net 1 002.112.079 121 ;
B2 sepsusLas 002.247.086 | 0.0.0 rev. 11 —
| ] 21 g | |5 k21 SBPSUS Net 1 021.060.026 122
il sepamca3z4 020.244.000 rev.2. o) & [ ne 13 130 |
{1 sH2mcG24 001.001.001 rev.2. () I [ k23 SBPSUS Net 1 021060034 131
i sH2mce24 001.047.121 -2 [ -
& rev.2. [ 8 [Etane20 2,00
] Line 24 240

Der erste Sensor, dessen Taste betatigt wurde, ist der Sensor mit der SIN-Nummer 021.060.028, der in
Reihe 1 der Fahrspur 1 platziert wurde. Daher lautet seine Parkhausadresse 1.1.1.

Der zweite Sensor ist der Sensor mit der SIN-Nummer 021.060.015, und er befindet sich ebenfalls in
Reihe 1 der Fahrspur 1. Seine Parkhausadresse lautet somit 1.1.2.

An diesem Punkt wechselt das System automatisch zu Reihe 2, da der Benutzer festgelegt hat, dass in
Reihe 1 zwei Sensoren zu platzieren sind.

Der Sensor, dessen Taste als Drittes betéatigt wurde, tragt die SIN 002.112.079 und wurde in Reihe 2 der
Fahrspur 1 platziert. Er erhalt die Parkhausadresse 1.2.1.

Der vierte Sensor besitzt die SIN 021.060.026 und befindet sich in Reihe 2 der Fahrspur 1. Ihm wird die
Parkhausadresse 1.2.2 zugewiesen.

Nun wechselt das System automatisch zu Reihe 3, da dem System mitgeteilt wurde, dass in Reihe 2
zwei Sensoren platziert werden missen.

Der Sensor, dessen Taste als Flnftes betatigt wurde, tragt die SIN 021.060.034 und wurde in Reihe 3
der Fahrspur 1 platziert. Seine Parkhausadresse lautet daher 1.3.1.

An dieser Stelle beendet das System automatisch den Vorgang.
Sobald die Taste gedriickt wurde, wird das entsprechende Modul im Fenster links heligrau {).0.0)

dargestellt, und der einzige Vorgang, der noch ausgefiihrt werden kann, ist das Riicksetzen der
Parkhausadresse mittels
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Module manuell hinzufiugen — Controller ist nicht verbunden
Wenn die Konfiguration im Offline-Betrieb erstellt werden muss (ohne Verbindung zu einem UWP 3.0
oder einem Dupline-Netzwerk), kénnen die Module manuell hinzugefligt und adressiert werden.
Dazu missen beim Erstellen des Projekts folgende Schritte ausgefiihrt werden:

1) Erstellen Sie den Standortbaum, indem Sie auf Add Location (Standort hinzufiigen) klicken.

2) Fugen Sie den Dreileiter-Master-Kanalgenerator UWP 3.0 hinzu.

Master generator Smart-Dupline

Master generator wireless 100m

Master generator wireless 700m

Master Generator carpark

3) Fugen Sie die Sensoren der jeweiligen Reihe (Line) hinzu: Wahlen Sie die Reihe aus, und klicken
Sie auf Module (Modul). Wahlen Sie den Sensor aus, und klicken Sie auf Confirm (Bestatigen).

Maodules
= . Input signals Carpark SBPILED
&8 e i Show sl SEPSUSCNT
| FIGESY e sepsusL
| s M Diagnostic signals sepsusLas
| Lane
| | 5 5
| = @ Line M (~) Advanced
‘ 7] @ Line

An Standorten des Typs Line kdnnen ausschlief3lich die Sensoren SBPSUSLxx platziert werden.
Ebenso kdnnen Sensoren SBPSUSLxx ausschlief3lich an Standorten des Typs Line platziert werden.
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4) Nachdem die Module dem Projekt hinzugefligt wurden, kann die Adressierung manuell
vorgenommen werden. Sie kann jedoch auch zu einem spateren Zeitpunkt automatisch
vorgenommen werden, wenn eine Verbindung zum Dupline-Netzwerk mdglich ist.

Es wird dringend empfohlen, die Adressierung automatisch auszufiihren, um den
Installationsvorgang zu beschleunigen und die Gefahr von Fehlern zu reduzieren.
Wenn dies nicht mdglich ist, kann die Adresse der Form Fahrspur.Reihe.Position mithilfe des
Assistenten des jeweiligen Moduls manuell angepasst werden.

Ue)
Wizard steps
Input signals

Output signals

Diagnostic signals

Properties

@ Advanced

Handbuch UWP 3.0-Tool
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Module

Name | K8 SEPSUSL45

vl

Properties

SIN: [

002 H 247” 025 ISubnEI

Properties| |nfo

Lane, Line, Position I
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7 Sensor kalibrieren

Nachdem der Sensor Uber dem Stellplatz montiert wurde, muss er kalibriert werden, damit er zwischen
einem freien und einem belegten Parkplatz (Stellplatz) unterscheiden kann. Die Kalibrierung muss ohne
die Anwesenheit eines Fahrzeugs ausgefuhrt werden: die Kalibrierung muss ohne Fahrzeuge und bei
jeder baulichen Veranderung des Parkplatzes durchgefiihrt werden.

Die Kalibrierung muss ausgefiihrt werden, nachdem die Konfiguration in den UWP 3.0-Controller
geschrieben wurde. Der Parkplatz muss dazu leer sein.

Klicken Sie zum Starten des Kalibrierungsvorgangs auf das rot umrandete Symbol, nachdem das
UWP3.0-Tool die Verbindung zum Controller hergestellt hat:

Program setup Modbus Database

Im Fenster Kalibrierung muss der Benutzer auf die Registerkarte CP8 klicken; es erscheint das
folgende Fenster:

2
H
H
— Measure — Reference 1 Peok 1 Mask 1 For analysis — CrossTalk 2
2
255
2
™
| [ @ KSSBPSUSLAS 021.152022 122 ov ov 0 ! ‘ el
f 1
I e
|
2 “f
M
Z8SEEEEEEEERy| 3 [EEEEIETEEEEEEE
— Near peak out — Total peak out — Peak missed — Total peak ¢ ON status
o
i = d Hysary >
[ e—]
—

Selected modules: 0
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Das Fenster Kalibrierung erméglicht dem Benutzer die Kalibrierung, Uberpriifung und Einstellung der
Parameter fir alle in der Konfiguration vorhandenen Sensoren. Dieses Fenster ist in drei Bereiche
aufgeteilt:

Bereich 1 - Befehle

Dieser Bereich enthalt die Schaltflachen fiir Befehle und Operationen, wie in der folgenden Tabelle
dargestellt:

Taste

Wirkung

Alle Sensoren
auswahlen

Driicken Sie diese Taste, um alle in der aktuellen Konfiguration
vorhandenen Sensoren auszuwahlen, unabhangig davon, zu welchen
Linien sie gehdéren

Alle Sensoren
abwahlen

Driicken Sie diese Taste, um die Auswahl aller Sensoren aufzuheben

Sensoreinstellungen
auslesen

Driicken Sie diese Taste, um die Einstellungen der ausgewahlten
Sensoren auszulesen

Sensoreinstellungen
schreiben

Dricken Sie diese Taste, um die neuen Einstellungen auf die
ausgewahlten Sensoren zu schreiben

Diagnose
aktualisieren

Dricken Sie diese Taste, um die Diagnoseparameter der
ausgewahlten Sensoren auszulesen

Freie Felder
kalibrieren

Driicken Sie diese Taste, um die Kalibrierung der ausgewahlten
Sensoren zu starten

Bereich 2 - Sensorenliste

Die Sensorenliste zeigt alle Informationen und Einstellungen zu den Sensoren, gruppiert nach Linien.
Die Sensoren sind farblich hervorgehoben, die Bedeutung der verschiedenen Zustande ist in der
folgenden Tabelle ersichtlich:

Hervorgehobene Statusbeschreibung
Farbe
Rot Der Sensor befindet sich im belegten Zustand
Weil} Der Sensor befindet sich im freien Zustand
Orange Der Sensor muss kalibriert werden
Hellgelb Der Sensor wird kalibriert
Hellblau Der Sensor ist in der Sensorliste ausgewahlt
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Fir jeden Sensor kann der Benutzer Informationen wie die Teilenummer, die SIN-Adresse, etc.
Uberprifen. und er kann die Einstellungsparameter andern. Die Beschreibungen aller Parameter sind
unten angegeben:

Feldname Beschreibung
Name Dieses Feld zeigt die Teilenummer des Sensormoduls an
Sin-Adresse Dieses Feld zeigt die SIN-Adresse an
Lip Dieses Feld zeigt die dem Sensor zugeordnete Lane.Line.Position-Adresse
an.
Le|stung_|s_)s(tpannung Dieses Feld zeigt den Wert der Leistungsspannung
Dupllne:rSX[zannung Dieses Feld zeigt den Wert der Dupline-Spannung

Temperatur Txt

Dieses Feld zeigt den Temperaturwert

Status der
Sensordiagnose

Dieses Feld zeigt die Diagnosesymbole Details siehe Kapitel Diagnose

Filter

Dieses Feld definiert die Anzahl der Malnahmen, die der Sensor
durchfiihrt, um den Belegungszustand zu definieren. Je hdher der Wert,
desto genauer ist der Status. (Standardwert ist 8 Messungen, was 3
Sekunden entspricht)

Nah Spitze aus

Dieses Feld definiert die minimale Anzahl von Spitzen, die im "nahen"
Bereich erkannt werden mussen, um den Parkraum vom Leerstand in den
belegten Zustand zu setzen. (vorgeschlagener Standardwert ist 1 Spitze)

Gesamt Spitze
aus

Dieses Feld definiert die minimale Anzahl von Gesamtspitzen, die sowohl in
Nah- als auch in Fernbereichen erkannt werden missen, um den Stellplatz
von leer auf belegt zu setzen (vorgeschlagener Standardwert sind 2
Spitzen)

Nah Endposition

Dieses Feld definiert die Endposition des Nahbereichs. Der Nahbereich ist
die Zone, in der die Autos geparkt werden sollen. Der Fernbereich beginnt
dort, wo der Nahbereich endet

Nah Spitze
Mindestwert

Dieses Feld definiert die Mindestgré3e (ausgedriickt in Punkten), die eine
im Nahbereich erkannte Spitze haben muss, um als glltig betrachtet zu
werden

Fern Endposition

Dieses Feld definiert die Endposition des Fernbereichs. Vorgeschlagener
Standardwert ist 3,68 Meter. Jede Spitze, die Uber diesen Wert hinaus
erkannt wird, wird automatisch ignoriert

Dieses Feld definiert die MindestgréRe (ausgedriickt in Punkten), die eine

F_ern Spitze im Fernbereich erkannte Spitze haben muss, um als giiltig betrachtet zu
Mindestwert werden

Lokale Dieses Feld aktiviert bzw. deaktiviert die am Sensor vorhandene Taste fiir
Kalibrierung die lokale Kalibrierung

LED deaktivieren

Dieses Feld schaltet die LEDs am Sensor ein/aus

Sperre LED belegt

Dieses Feld sperrt die LEDs auf die Farbe des belegten Zustandes
(standardmaRig rot).

Tipps: Diese Bedingung ist niitzlich, um die Sensorsperre rot zu halten,
wenn der Parkplatz gewartet wird

Sperre LED frei

Dieses Feld sperrt die LEDs auf die Farbe des freien Zustandes
(standardmaRig grin).

Sperre Status
belegt

Dieses Feld sperrt den Stellplatzstatus auf belegt, unabhangig von der
LED-Farbe des Sensors.

Sperre Status frei

Dieses Feld sperrt den Stellplatzstatus auf frei, unabhangig von der LED-
Farbe des Sensors.

Die fett gedruckten Felder sind editierbar, die anderen sind schreibgeschitzte Parameter.
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Bereich 3 - Graphen

Im rechten Teil des Kalibrierfensters kann der Benutzer anhand einer grafischen Darstellung erkennen,
was ein Kalibrierproblem verursacht, z.B. falsche Einstellungen oder ein Ubersprechen, die behoben
werden missen.

Im Abschnitt Fehlerbehebung dieses Handbuchs finden Sie weitere Informationen

So kalibrieren Sie die Sensoren

Die unten gezeigte Vorgehensweise qilt nur fiir Parksensoren, die mit einer Firmware-Revision gleich
oder héher als 8 ausgestattet sind.

Es gibt zwei Moglichkeiten, die Sensoren zu kalibrieren: das Starten der Kalibrierungsbefehle vom
UWP3.0-Tool aus oder lokal durch Drucken der Taste am Sensor. Bitte beachten Sie die unten
aufgeflhrten Vorgehensweisen:

Lokale Kalibrierung

Die Sensoren kdénnen durch Driicken der lokalen Taste kalibriert werden: Aus Sicherheitsgriinden ist die
Taste standardmafig deaktiviert, um zu verhindern, dass unbefugte Personen sie driicken.

Um sie zu aktivieren, gehen Sie wie unten beschrieben vor:

1) Im Fenster Kalibrierung muss der Benutzer fir alle Sensoren, die manuell kalibriert werden
mussen, das Kontrollkdstchen Lokale Kalibrierung aktivieren. Der kleine Punkt neben den
ausgewahlten Sensoren wird gelb;

Name Sin Address . Local cal Disable led Lock led occ. Lock led vac.

B @® tinet 3
] @ K2 sBPSUSL4S 021.151.206 111 @ = = x ®
M & K3 sSBPSUSL4S 021,149,191 112 t = x x
B @ ® Lne2
) ) K6 SBPSUSLAS 021.152012 121 x x x x x
© K5 SBPSUSLAS 021,152,022 122 x = x x x

2) Klicken Sie auf die Schaltfliche Sensoreinstellungen schreiben, um die Anderungen zu
speichern: Der Punkt neben den ausgewahlten Sensoren wird griin und bestatigt, dass die
Anderungen erfolgreich gespeichert wurden;

CP1 | CPB

L Resdsensorsemings || iagnost ]
—_— — |
Unselect all sensors |F Write sensor settings ql i free bays JJ

—_—
sl

Name Sin Address ) Local cal Disable led Lock led occ. Lock led vac.

B ¥® Line 1 a
) @ K2 SBPSUSL4S 021,151,206 111 ® x X x
M & K35BPSUSLAS 021149191 1.1.2 x ® x ®
B @& Lne2
) @ K6 SBPSUSLAS 021.152.012 1.2.1 ® x = x x
@  K53BPSUSLAS 021,152,022 1.2.2 ®x ® ® x x
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3) Der Benutzer kann die Kalibrierung starten, indem er sich von Sensor zu Sensor bewegt und die
Tasten driickt: Die gelben LEDs blinken langsam fiir 15 Sekunden, damit der Bereich leer ist,

und blinken dann schneller beim Kalibrieren.

Nach Abschluss des Kalibriervorgangs empfehlen wir, die Tasten zu deaktivieren, damit sie nicht von
unbefugten Personen benutzt werden kénnen.

Fernkalibrierung der Sensoren

Der Benutzer kann die Sensoren mit dem UWP3.0-Tool fernkalibrieren. Die Vorgehensweise ist wie folgt:

Schritt 1: Auswahl der Sensoren
Es gibt drei verschiedene Mdglichkeiten, die zu kalibrierenden Sensoren auszuwahlen:

1) Klicken Sie auf die Schaltflache Alle Sensoren auswéhlen, um alle in der Konfiguration vorhandenen
Sensoren auszuwahlen:

- 1
JL
1
JL

L
| Find tea

Dup Voltage Txt Temperature Tt Sensor diagnostic status

B @ ® Linet

Multi editing (<)

B @@ Line2

[ &  K5S5BPSUSLAS 021.152.022 122

Find text™

™ Lne2

3) Der Benutzer kann alle Sensoren auswahlen, die zu einer Linie gehéren. Klicken Sie auf das kleine
griine Symbol neben der Linie, um sie alle auszuwahlen, klicken Sie auf das kleine rote Kreuz, um

die Auswahl aufzuheben:
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I [] & K5SBPSUSL4S 021.152.022 122 ov oV 0=C !

Schritt 2: Starten der Fernkalibrierung

Nach Auswahl der zu kalibrierenden Sensoren muss der Benutzer auf die Taste Freie Stellplédtze
kalibrieren klicken. Das System kalibriert alle ausgewahlten Sensoren gleichzeitig.

Select chart [ Measure Reference Cross-talkHistory [id (\Read allselected | [ Resd peakc ] *

Base Holder:

Sensor:

Reference editing (%)

K2SBPSUSLAS 021151206

—Measure — Reference ¢l Peak fl Mask ] Far analysis — CrossTalk

O K3SBPSUSLAS

021.149.191

Line 2

KESBPSUSLAS 021152012

K5SBPSUSLAS 021152022

Wahrend des Kalibriervorgangs werden die ausgewahlten Sensoren hellgelb markiert. Um zu
Uberprifen, ob die Operation bearbeitet wird, kann der Benutzer den Fortschritt der Operation im
unteren Teil des Fensters sehen, wie im roten Rechteck unten gezeigt:
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Unselect all sensors

Name Sin Address Pow Voltage Tt Dup Voltage Txt Temperature T Pow Voltage Tt Dup Voltage Txt

B @ et Line 1
M ® K25BPSUSLAS 021151206 114 27V 87V 8°C K2SBPSUSL45 021151206 11 27V 8TV
@ ® K3SBPSUSLeS 021142191 112 28V 87V 28°C K3SBPSUSL4S 021149191 1.2 28V 8TV
=R Line 2 Line 2
[/l @ K6SBPSUSLAS 021152012 121 29V 87V 28°C KESBPSUSLAS 021152012 121 29V 8TV
[/l ® KssePsUsLes 021152022 122 28V 26V a7 K5 SBPSUSL4S  021.152022 122 28V 86V

‘Selected modules: 4

o ronies Wiy — |

Hinweis: Wenn die Sensoren nicht in einem Standard-Zustand installiert wurden (siehe Datenblatt
SBPSUSLA45, verfugbar unter www.productselection.net fir Standardmontagevorschlage), oder wenn
der Benutzer sie mit spezifischen Einstellungen konfigurieren muss, kdnnen in der Sensorenliste im
Kalibrierfenster fir jeden Sensor die Kalibrierparameter entsprechend den Projektanforderungen
geandert werden.

Die folgende Tabelle zeigt das verfiigbare Verfahren auf der Grundlage von Projektanforderungen:

Wie man... Prozedur
die Sensorparameter * Individuell
andert »  Uber das Multiediting-Fenster
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8 Definieren der LED-Farben fiir SBPUSLxx-Sensoren

SBPUSLxx-Sensoren verfligen Uber eine RGB-LED, deren Farben in den Parkhaus-Projekteinstellungen

festgelegt werden mussen.

CARLO GAVAZZI

Die Farben stehen fiir unterschiedliche, von den Sensoren angezeigte Kategorien, zum Beispiel Frei,
Belegt, VIP, Schwangere usw. Die Zuordnung erfolgt ber den CPY-Server (siehe relevante Anleitung).

Aggiungi

Configurazione guidata ...

Configurazione guidata
Sever CPY

Lista configurazioni/controller

Impostazione colori sensore

Database

Impostazioni pl‘ogetto car park Gestione impostazioni progetto car park

Impostazione colori sensore

~ Impostazione colori

Rosso  Verde Blu

wo 5ol
e |
wo [ B o 3]

| Ripristina colori di default |

f——— | -
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9 Controller UWP 3.0 und SBP2CPY24 programmieren

Nachdem das Projekt vollstandig abgeschlossen wurde, muss die Konfiguration auf den UWP 3.0 und
den Parkhausserver SBP2CPY24 hochgeladen werden.

Beachten Sie, dass der SBP2CPY24 vor dem UWP 3.0 programmiert werden muss.

UWP 3.0

1) Wahlen Sie bei einem Projekt mit Mehrfachkonfiguration die Konfiguration aus, die Sie
Ubertragen mochten, und stellen Sie eine Verbindung zum entsprechenden Controller her.

Project name MAC address IP address Compiled
SBP2CPY24 00:19:EE:10:1F6A 192.168.2.69
; Configuration 1 - 00:19:EE:10:1E:06 192.168.2.169 E]
Configuration ‘2‘ Floor2 00:1%:EE:10:1F:6B 192.168.2.6_;"" E]

|

A LF  Configyration 1

Configuration 2

Program setup Modbus Database Help

3) Wiederholen Sie diesen Vorgang fir alle Controller und Konfigurationen, die Bestandteil des

Projekts sind. Wenn die Installation nur einen Controller enthalt, muss der Vorgang nur einmal
ausgeflhrt werden.
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SBP2CPY24

1) Klicken Sie auf das rot umrandete Symbol, um den Scanvorgang zur Erkennung des
angeschlossenen SBP2CPY24 zu starten:

M Views Reports Add Programsetup Modbus  Database

Es wird ein Fenster mit allen im Netzwerk befindlichen CPYs angezeigt:
Discovery manager

Ethemet 2: 192.168.2.201 +]

IP Address ~ DHCP Name
: 192.168.2.71

Wahlen Sie den CPY aus, den Sie aktualisieren moéchten, und klicken Sie auf Add

(Hinzufigen): Der SBP2CPY24 wird dem Projekt hinzugefligt und im Fenster mit der Liste aller
im Projekt enthaltenen Gerate angezeigt.

“-_’, 4 Setup car park pl‘oject Edit car park project settings
i _h
L

Ya® Configurations/controllers list
Wizard steps Project name MAC address IP address Compiled
CPY server
@ i =0 SBP2CPY24 00:1%EE10:1F:6A 192.168.2.69
Sensor colour settings Configuration 1 Flool 00:19EEAOIEDE  192.168.2.169 [+

Configuration 2 Floor2 00:19:EE:10:1F:6B. 192.168.2.67 E]

2) Klicken Sie auf das rot umrandete Symbol, um das Projekt auf den SBP2CPY24 hochzuladen.

Program setup Modbus Database

Help

Bei jedem Klick auf das rot markierte Symbol wird die Konfiguration des Projekts zum
SBP2CPY24 lbertragen.
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How to reset the configuration into the CPY server

If a new configuration has to be done, clicking on Send configuration to SBP2CPY24 button the
following windows is shown:

! Processing configuration...

) Sending configuration

Information

The user has to click on Yes to reset the database of the SBP2CPY24 in order to align the CPY project
with the Car Park project.

If the user clicks on No button, the last valid CPY project is the previous database status will be kept on
the SBP2CPY24 but this should be unusable.

Note: It is strictly suggested in order to keep aligned the CPY project and Car Park project, to reset the
database on the CPY server every time a new configuration is made.

10 Konfiguration eines Controllers auslesen

Stellen Sie eine Verbindung zum Controller her, und klicken Sie wie unten abgebildet auf das rot
umrandete Symbol, um die Konfiguration des Controllers auszulesen:

Program setup ~ Modbus Database  Help

Bei Projekten mit Mehrfachkonfiguration muss dieser Schritt nur einmal ausgefiihrt werden. Dabei kann
das UWP3.0-Tool mit einem beliebigen Controller verbunden werden, die in der Installation enthalten
sind.
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11 Live-Signale
Die Option Live signals (Live-Signale) ermdglicht das kontinuierliche Auslesen des Zustands aller
Sensoren (frei/besetzt). Auf diese Weise kdnnen der Status und die Busspannung Uberwacht und die

Werte aller Signale ausgelesen werden.

Klicken Sie auf das rot umrandete Symbol, um die Option zu aktivieren:

SBWEB BACnet Controller configurator [ DADocuments\SB Tool Projects\Example1.sbweb ]

Nachdem die Live-Signale aktiviert wurden, wird der Zustand aller Sensoren (frei/besetzt) wie unten
abgebildet angezeigt:

Wenn der Sensor mit einer roten LED im Symbol angezeigt wird, ist der Stellplatz besetzt. Ist die LED
im Symbol griin, ist der Stellplatz hingegen frei.

Weitere Informationen zu den Live-Signal-Funktionen finden Sie im Systemhandbuch, das unter
folgendem Link erhaltlich ist:

e B . . 2 SBWEB BACnet Controller

Fle Views Reports Add  Progamsetup Modbus  Database  Help

8@ [[E]ene 10
8 @] tfne 1.1
[ k1o sepsust

Q 19 SBPSUSLA4S
[ ket spsusL
8@ | dne 1.3

23 SBPSUSL4S

Location  Diagnostic Quality Index

020.244.006

K1 SBP2MCG324 Root

r
SBPSUSL Net 1 K10 SBPSUSL 021.060.015 | Line 1.1 E_ 100

‘:_: SBPSUSL4AS Net 1 K19 SBPSUSL45 002112079  Line 1.2 !_ 100

SBPSUSL Net 1 K21 SBPSUSL 021.060.026 | Line 1,2 m_ 100

"
| | SBPSUSL45S Net 1 K23 SBPSUSLAS 021.060.034  Line 13 g_ 100

K25 SBPSUSL 021.060.028 | Line 1,1

192.168.4.83
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12 Zonenzahlfunktion

Der Master-Zonenzahler (Master Zone Counter, MZC) ist ein Zonenzahlsystem, das in der Lage ist,
Fahrzeuge zu erkennen und zu z&hlen, wenn sie in Bereiche der Parkhausinstallation einfahren oder
diese verlassen, und diese Daten an Anzeigen sowie an den SBP2CPY?24 zu Ubertragen.

Das Zahlsystem besteht aus verschiedenen Zahlzonen, und jede dieser Zonen verwaltet eine bestimmte
Anzahl von Ein- und Ausfahrtspunkten fiir die Fahrzeuge. Diese werden als Erkennungspunkte (EP)
bezeichnet und markieren die Positionen, an denen die Sensoren zur Erkennung vorbeifahrender
Fahrzeuge montiert werden missen.

Was ist eine Zone?

Eine Zone umfasst Ublicherweise eine Ebene des Parkhauses, aber sie kann genauso einen Teil der
Ebene oder das gesamte Parkhaus umfassen.
Eine Zone besitzt eine bestimmte Anzahl verfigbarer Parkplatze, und die Funktion des
Zonenzahlsystems besteht darin, Fahrzeuge zu erkennen und zu z&hlen, die in die Zone einfahren oder
aus dieser ausfahren. Auf diese Weise fuhrt das System Buch Uber die Anzahl der verfligbaren
Stellplatze. Nachdem die Maximalanzahl verfligbarer Stellplatze festgelegt wurde, verringert die Master-
Zonenzahler-Funktion (MZC-Funktion) diesen Wert um eins, sobald ein Fahrzeug in die Zone einfahrt,
und erhdht den Wert wieder um eins, sobald ein Fahrzeug die Zone verlasst.

Erkennungspunkte (EP)

Ein Erkennungspunkt ist eine Fahrspur oder ein Fahrweg, auf dem Fahrzeuge in die Zone einfahren oder
diese verlassen. Ein typischer Einsatzort flir den EP ist eine Rampe zwischen zwei Ebenen, aber er kann
ebenso am Einfahrtspunkt von der Stral3e in das Parkhaus oder am Ausfahrtspunkt montiert werden. In
vielen Fallen ist ein- und derselbe EP zwei Zonen zugeordnet. So kann ein EP, der als Ausfahrtspunkt
fur Ebene 2 fungiert, gleichzeitig als Einfahrtspunkt fir Ebene 3 dienen.

Jeder Erkennungspunkt benétigt Sensoren, um vorbeifahrende Fahrzeuge erkennen zu kdnnen.
Ublicherweise werden Dupline®-Sensoren SPBSULxx eingesetzt, aber es kénnen auch andere
Sensortypen wie herkémmliche photoelektrische Sensoren oder Schleifensensoren verwendet werden.
Dazu wird der Sensorausgang mit einem Dupline®-Eingangsmodul verbunden.

Die Zonenzahlung erlaubt den Einsatz sowohl eines Sensors als auch zweiter Sensoren an jedem EP.
Wir empfehlen zwei Sensoren mit einem Abstand von 2-3 m, da dieser Aufbau die Mdglichkeit zur
Erkennung der Richtung der Fahrzeuge bietet und durch die Vermeidung von Fehlerkennungen eine
effizientere Filterung ermdglicht. Gelegentlich kommt es vor, dass Fahrzeuge in einer Richtungsfahrspur
in die falsche Richtung fahren. Bei einer Losung mit zwei Sensoren ist der MZC in der Lage, diesen Fall
zu behandeln, sodass die gemeldete Anzahl weiterhin korrekt ist. Bei Fahrspuren, die in beiden
Richtungen befahren werden, ist der Einsatz zweier Sensoren zwingend erforderlich.
Bei der Konfiguration der Erkennungspunkte muss eine Zeitverzégerung festgelegt werden. Diese
Zeitverzégerung ermoglicht die exakte Fahrzeugerkennung, so lange die Verzégerungsdauer kirzer als
die Zeitdauer ist, die vom Moment der Abschaltung des Sensors 1 bis zur Aktivierung des Sensors 2
verstreicht. Bei einem typischen Abstand von 2—-3 m zwischen den Sensoren wird eine Zeitdauer von 1 s
empfohlen. Ein zu hoch gewahlter Wert erhéht das Risiko von Erkennungsfehlern. EPs mit einem Sensor
werden hauptsachlich dort eingesetzt, wo der Einsatz zweier Sensoren schwierig oder ganz unmaéglich
ist, zum Beispiel bei Aul3eninstallationen mit Schleifensensoren.

Initialisierung und Anpassung

Bei der erstmaligen Konfiguration muss der Installateur die Anzahl der Stellplatze in jeder Zone festlegen.
Die tatsachliche Anzahl der zu Beginn verfligbaren Stellplatze muss ebenfalls fir jede Zone definiert
werden. Von diesem Punkt an erhoht oder verringert die Master-Zonenzahler-Funktion die
Zonenzahlwerte, wenn Fahrzeuge an den Erkennungspunkten in die Zonen einfahren oder diesen
verlassen. Da grundséatzlich bei jedem Zahlsystem die Gefahr besteht, dass sich Erkennungsfehler
aufsummieren, ist es wichtig, dass eine Funktion zur manuellen Korrektur vorhanden ist, die bei Bedarf
von Zeit zu Zeit genutzt werden kann. Beim Dupline®-Carpark-Zahlsystem erfolgt diese manuelle
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Anpassung durch den Webserver SBP2CPY24, der per Smartphone oder per Laptop angesprochen
werden kann, oder durch das UWP3.0-Tool mithilfe der Live-Signale.

Erkennungspunktfunktion (DPO-Funktion)

Fir jeden Ein- und Ausfahrtspunkt muss eine Erkennungspunktfunktion (Detection-Point-Funktion, DPO-
Funktion) erstellt werden. Klicken Sie dazu im Meni Add (Hinzufligen) auf DPO (EP).

= IR =T R I LA O AL I P

SBWEB BACnet Controller configurator [ C:\Users\rsirena.CG_CONTROLS\Desktop\d|

ile  Views Reports [WVIM Programsetup  Modbus  Database  Help

Hg@ 5 Root 200 @
Das folgende Fenster wird angezeigt:

Wizard...

Edit function DPO function
Counter signals
Wizard steps Function name: ‘ (Fx) OUTDOOR - DPO - Bxit
Counter signals Former sensor Latter sensor
e Ears ESrs
® Advanced

Einfahrt/Ausfahrt ohne Richtungserkennung

In diesem Fall mussen im Feld Counter signals/ Former sensor (Zahlersignale/Ersterer Sensor) ein
oder mehrere Sensoren hinzugefiigt werden. Die DPO-Funktion zahlt vorzeichenlos und kann nur zur
Uberwachung einer Richtung verwendet werden (Einfahrt oder Ausfahrt). Der Zahlwert wird bei jeder
Aktivierung des Sensors erhoht.

Sie kdnnen bis zu 10 Sensoren hinzufiigen.

Beispiel fUr einen Erkennungspunkt mit einem Sensor:

Entrancel ——— .
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Im Feld Former sensor muss nur ein Sensor

T Edit function 0P function hinzugefligt werden.

|Wizard steps Function name: | (Fx) Lane 1 - DPO
Counter signals Former sensor
Diptions | Signals Notes ‘

Advanced
) Adance |v 1 & 1: Root - FLOOR 0 - Lane 1 - Line 1
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Beispiel fir einen Erkennungspunkt mit mehreren Sensoren:

Entrancel — .

Entrance2 — ‘

Entrance3 —— .

Im Feld Former sensor missen drei Sensoren hinzugefiigt werden.

_ T Edit function DPO function

Wizard steps Function name: | (Fx) Lane 1 - DPO

Counter signals

Former sensor
e [ signls | vres |
@Advanced . .

1 #e 1: Root - FLOOR 0 - Lane 1 - Line 1
2 i 1: Root - FLOOR 0 - Lane 1 - Line 1
3 e 1: Root - FLOOR 0 - Lane 1 - Line 1

Einfahrt/Ausfahrt mit Richtungserkennung

In diesem Fall werden zwei Sensoren verwendet, um die Richtung des Fahrzeugs zu erkennen: Der
Sensor, der als Erstes aktiviert wird, muss im Feld Former sensor (Ersterer Sensor) hinzugefiigt
werden, der zweite Sensor muss im Feld Latter sensor (Letzterer Sensor) eingetragen werden. Wenn
der erste Sensor zuerst aktiviert wird, wird der Zahlwert der Funktion erhéht. Wenn der zweite Sensor
zuerst aktiviert wird, wird der Zahlwert verringert.

Beispiel fir einen Erkennungspunkt mit einer Ein-/Ausfahrt;

Entrance/Exit 1 > . .

Der Sensor K57 wird als Erstes aktiviert, wenn ein Fahrzeug in die Zone einfahrt, wahrend K59 als
Zweites aktiviert wird.
Durch Klick auf das rot umrandete Symbol kénnen die Sensoren jederzeit vertauscht werden.
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T' Edit function DPO function

Counter signals

Wizard steps Function name: | (Fx) Lane 1 - DPQ
C ignal
ounter signals Former sensor Latter sensor
fepanz Signals Notes m‘l Signals | Notes |
Ad d
O s b 1 < 1; Root - Carpark K57 Carpark cou |" 1 &= 1; Root - Carpark K59 Carpark counter 1

<«

Beispiel fir einen Erkennungspunkt mit mehreren Ein-/Ausfahrten:

Entrance/Exit1 _— * ‘ .

Entrance/Exit2 _—* ‘ .
Entrance/Exit3 ——* ‘ .

In diesem Beispiel mussen der Funktion sechs Sensoren hinzugefigt werden:

Edit function DPO function

=)\ —

Wizard steps Function name: | (F Lane 3 - DPO
Kounter sanals Input first Input second
i Signals | otes [ 5o | wo
(© advancea &5 1: Root - Lane 3 - Line 5 - Carpark K57 (| | @25 1: Root - Lane 3 - Line 5 - Carpark K60 Carpa
255 T: Root - Lane 3 - Line 5 - Carpark K58 | 5T Root - Lane 3 - Line 5 - Carpark K61 Carpa
TRoot - Lane 5 - Line 5 - Carparl T TRoot - Lane 3 - Line 5 - Carparl arpa

Die Sensoren werden gemal ihrer Position in der Liste miteinander gekoppelt. K57—-K60, K58—K61, K59—
K62.

Die Position der Sensoren kann jederzeit gedndert werden:
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Einstellungen fiir Optionsfeld des Zdhlers der DPO-Funktion festlegen

Klicken Sie im Fenster DPO function (DPO-Funktion) auf Options (Optionen). Das folgende Fenster wird
angezeigt:

Wizard...

=)

Add function DPO function

Wizard steps Function name: | (Fx) Root - DPO
R =al= DPO timeout (sec) [ﬁ
Options

Highest entering/exiting cars number 1000000000
® Advanced g o 9 73

Highest entering cars number 1000000000 a
Highest exiting cars number 1000000000 a

DPO timeout (sec) (DPO-Zeitverzdgerung in s): Dies ist die Zeitdauer, innerhalb derer der zweite Sensor
aktiviert werden muss, nachdem der erste Sensor aktiviert wurde. Es kann ein Wert zwischen 1
und 10 Sekunden festgelegt werden.

Highest entering/exiting cars number (Hochste Anzahl ein-/ausfahrender Fahrzeuge): Wenn der
Erkennungspunkt tiber zwei Sensoren zur Erkennung der Fahrzeugrichtung verfiigt, gibt dieses Feld den
maximalen Wert an, den der Zahler erreichen kann. Der Wert ist vorzeichenbehaftet: Er wird erhéht, wenn
ein Fahrzeug in die Zone einfahrt (der Sensor im Feld Former Sensor [Ersterer Sensor] wird zuerst
aktiviert), und verringert, wenn ein Fahrzeug ausfahrt (der Sensor im Feld Latter sensor [Letzterer Sensor]
wird zuerst aktiviert). Es kann ein Wert zwischen —2.000.000.000 und +2.000.000.000 festgelegt werden.

Highest entering cars number (Hochste Anzahl einfahrender Fahrzeuge): Wenn der Erkennungspunkt
nur Uber einen Sensor verflugt, gibt dieses Feld den maximalen Wert an, den der Zahler erreichen kann.
Es kann ein Wert zwischen 0 und +2.000.000.000 festgelegt werden. Der Wert wird erhéht, wenn die
DPO-Funktion mit einer Einfahrt (Entry) der MZC-Funktion verknupft ist.

Highest exiting cars number (Hochste Anzahl ausfahrender Fahrzeuge): Wenn der Erkennungspunkt nur
Uber einen Sensor verfugt, gibt dieses Feld den maximalen Wert an, den der Zahler erreichen kann. Es
kann ein Wert zwischen 0 und +2.000.000.000 festgelegt werden. Der Wert wird erhéht, wenn die DPO-
Funktion mit einer Ausfahrt (Exit) der MZC-Funktion verknupft ist.

Diese Parameter kdnnen auch mithilfe von Live-Signalen sowie tUber Modbus und BACnet gelesen und
geschrieben werden, wenn sie in den Feldern des Bereichs Advanced (Erweitert) der DPO-Funktion
aktiviert werden.

Die Werte kdnnen nicht in der Datenbank des SBP2WEB aufgezeichnet werden, da sie von der MZC-
Funktion verarbeitet werden.

Wizard...

Edit function DPO function

=

Wizard steps
B [FX| Functions
Counter signals —
Pratons |97 (P Root - DPO.Status
@ Advanced %’ (Fx) Root - DPO.Entering/exiting cars counter
Awailable output status
P 4| (Fx) Root - DPO.Entering cars counter
[[] Location —
Available output status Ly Mo - [DHOUST 7Y T Teim e

Der Wert von ,DPO.status® wird nur fiir den kurzen Zeitraum, in dem ein Sensor aktiviert ist (also von
einem Fahrzeug passiert wird), auf 1 gesetzt (oder auf —1, falls zwei Sensoren verwendet werden).
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Live-Signale fiir die DPO-Funktion

Die Zahlwerte der DPO-Funktion kdnnen mithilfe von Live-Signalen gesetzt und zurlickgesetzt werden.
Klicken Sie zum Aktivieren dieser Funktion auf das rot umrandete Symbol, nachdem Sie die Konfiguration
mit einer DPO-Funktion auf den UWP 3.0 hochgeladen haben.

= URECE=I= R AT SR I NN (R SBWEE EACnet Controller configurator [ DADocuments\SB Tool Projects\car parksbweb ] - 7.0.1

Add  Progamsetup  Modbus  Database

8™ E Root @ . (Fx) OUTDOOR - DPO - Entrance B
OUTDOOR

@ [ rrooro @

@ @] roor 1 @ [i]] £ QUTDOOR - DPO - it

& @ [ outooor ® 5 OUTDOOR
[+ 3 soe-ncona-u o (Fx) OUTDOOR _ MZC
&) (P9 OUTDOOR - DPO - Entrance (@] OUTDOOR
(&) (B9 0UTDOOR - DPO - Exit Q ©
E (F) OUTDOOR _ MZC O v

Filter options () Dies ist der Zustand der Funktion: Der Zustand nimmt nur

= dann den Wert ,1“ an, wenn der mit der Funktion verknipfte
Sensor durch ein Fahrzeug aktiviert wird (d. h., nur fir einen
sehr kurzen Zeitraum).
Bt
e Die Status der mit der MZC-Funktion verknupften
* &) 3:Root - OUTDOOR - 0 53 2l LT Sensoren werden angezeigt: Wenn ein Fahrzeug eine
& ¢:Root - OUTDOOR - VO 54 off 001.009.151 3| DPO-Funktion aktiviert, wird fiir den Zeitraum, in dem
2/ Farameters sich das Fahrzeug unter dem Sensor befindet, der
| Br = Al (=) 18I Wert 1% angezeigt (sehr kurz, unter einer Sekunde).
Highest entering/exiting cars number @
Highest entering cars number [ 1000000000 [+ Die Parameter der Funktion kénnen im Abschnitt Live-Signale
auch geandert werden, ohne dass die Konfiguration erneut
Highest exiting cars number 1000000000 i ﬁ | geschrieben werden muss.
@ Available output status
ﬂ (Fx) OUTDOOR - DPO - Exit.5tatus 0 . . .
= Hier werden zum Zwecke der Fehlersuche (Debugging) die
drei Zahlwerte und der Zustand angezeigt.

sireropions ()| | D€ Zahler der Funktionen konnen mithilfe des rot
LEOpLORS . . . . .

£ OUTDOOR - DPO - B < umrandeten Menuls im Abschnitt Live-Signale
E)J?DOOR - DPO - bt gesetzt und zurlckgesetzt werden, das nach
T —— [ °_Numhﬂi ] einem Klick auf den griinen Pfeil angezeigt wird.
Q)  Entering cars counter [ 0 Numberw
O Exiting cars counter [ (1] Number
=’ 4: Root - OUTDQOR - /O 54 Off 001.009.151 l |
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MZC-Funktion

Die Master-Zonenzahler-Funktion zahlt die verfligbaren Stellplatze in einer Zone auf- und abwarts.

CARLO GAVAZZI

Der Zahlwert wird verringert, wenn die Sensoren eines als Einfahrt definierten Erkennungspunkts ein
Fahrzeug erkennen, und er wird erhdht, wenn die Sensoren eines als Ausfahrt markierten

Erkennungspunkts von einem Fahrzeug aktiviert werden.

LB EM&E| > e §od & @B SBWEB BACnet Controller configurator * [File n
Database  Help

e Views Reports [FCB Progamsetup  Modbus

i 6 1 123 =
L5 SR 7t ARy O 8 =
Bus Module | Location Light & Upmdl*!wrl Tﬂnpﬂamm Alaml Calendar Sequence Dimmer Timers Basic Simulated Sms Email Car
generator~ scenario=  control* sequence  * *  habitation setup heating
Master Modules | Locations Functions
LLo(.atinns
[
MZC Edit function Master zone counter
DPO function
Wizard steps Function name: | (Fx) Root - Master zone counter
DPO functi T
II Entrances Exits
Digital signals to set value -
Signals | Notes Signals | Notes
R o eetvalue ' & () DPO1.Status &) (F) DPO2Status
R ' @ (Fx) DPO3 Status
(%) Advanced

Als Erstes mussen fiur die Zone, fur deren Zahlung die Funktion zusténdig ist, daher die Einfahrten
(Entrances) und die Ausfahrten (Exits) festgelegt werden.

Im Feld Entrances (Einfahrten, griin umrandet) missen die DPO-Funktionen hinzugefligt werden, welche
die Einfahrt zur Zone reprasentieren. Dies geschieht durch einen Doppelklick im Bereich Signals
(Signale).

Im Feld Exits (Ausfahrten, orange umrandet) missen die DPO-Funktionen hinzugefligt werden, welche
die Ausfahrt aus der Zone reprasentieren, ebenfalls durch einen Doppelklick im Bereich Signals (Signale).

Folgende Regeln sind zu beachten:

Jede MZC-Funktion kann bis zu 50 DPO-Funktionen in jeder Richtung verwalten.

Jede DPO-Funktion, die im Feld Entrances hinzugefugt wird, verringert den Zahlwert (die Anzahl
der freien Stellplatze sinkt, wenn Fahrzeuge in die Zone einfahren).

Jede DPO-Funktion, die im Feld Exits hinzugefligt wird, erhéht den Zahlwert (die Anzahl der
freien Stellplatze steigt, wenn Fahrzeuge die Zone verlassen).

Eine DPO-Funktion kann in zwei MZC-Funktion verwendet werden. Dies ist jedoch nur zulassig,
wenn die DPO-Funktion in einer MZC-Funktion als Einfahrt und in der anderen MZC-Funktion
als Ausfahrt genutzt wird.

Wenn die Position einer DPO-Funktion geandert und sie zum Beispiel von einer Einfahrt zu einer
Ausfahrt geandert wird (mittels der violett umrandeten Pfeile), dann wird die Position dieser DPO-
Funktion in einer zweiten MCZ-Funktion ebenfalls geandert, falls die DPO-Funktion auch in einer
anderen MZC-Funktion verwendet wird. |hre Position in der zweiten MZC-Funktion wirde dann
automatisch von einer Ausfahrt in eine Einfahrt gedndert werden.
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Im folgenden Diagramm sind die moglichen Kombinationen dargestellt:

DPO1 MZC1 DPO2
Unsigned Unsigned
— @ Entry Exit » @ —
DPO3 DPO4
Signed Entry Entry Signed
O [T " ©®
MZC2
DPO5 DPO6
Unsigned Unsigned
- @ +—]Exit Exit > @ | Entry
DPO7 DPO8
Signed . Entry Entry — Signed Entry
O [" "1 ©& [~

Wenn eine DPO-Funktion mit zwei Sensoren verwendet wird (S1 als ersterer Sensor und S2 als letzterer
Sensor), muss sie wie im folgenden Beispiel nur einmal der MZC-Funktion hinzugefugt werden.

DPO-Funktion mit zwei Sensoren zur Erkennung der Richtung des Fahrzeugs:

Edit function DPO function
Counter signals
Wizard steps Function name: | [Fx) Root - Entrance 1
Counter signals Former sensor Latter sensor
Opi . ==
[ ianats | notes | | siorets [ notes |
(%) Advanced ‘_ Tl ‘|$| b1 emS2
Beispiel 1

Wenn sich das Fahrzeug von S1 zu S2 bewegt, fahrt es in die Zone ein:

Entrance
— >
) —

Exit
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MZC Edit function Master zone counter

DPO function
Wizard steps Function name: | (Fx) Root - Master zone counter
DBEO function Entrances Exits
Digital signals to set value W ‘;‘ W
Qe signaks to st value ' & (FX) Root - Entrance 1.5tatus P
Options
() Advanced

Wenn die DPO-Funktion als Einfahrt (Entrance) hinzugefugt wird, wird der Zahlwert folgendermafen
geandert: Wenn sich das Fahrzeug von S1 zu S2 bewegt, fahrt es in die Zone ein, und der Zahlwert wird
verringert. Bewegt sich das Fahrzeug hingegen von S2 zu S1, so verlasst es die Zone, und der Zahlwert

wird erhoht.

Beispiel 2
Wenn sich das Fahrzeug von S1 zu S2 bewegt, verlasst es die Zone:

Entrance
Y
G &) —

Wizard...

M ZC Edit function Master zone counter

DPO function

\Wizard steps Function name: | (Fx) Root - Master zone counter

DPO functi .

i Entrances Exits
Digital signals to set value -
Signals | Notes Signals | Notes
Anal ignals to set val
e anat fo sclyale & (Fx) Root - Entrance 1.5tatus

Options

() Advanced

Wenn die DPO-Funktion als Ausfahrt (Exit) hinzugefiigt wird, wird der Zahlwert folgendermalen
geandert: Wenn sich das Fahrzeug von S1 zu S2 bewegt, verlasst es die Zone, und der Zahlwert wird
erhoht. Bewegt sich das Fahrzeug hingegen von S1 zu S2, so fahrt es in die Zone ein, und der Zahlwert

wird verringert.
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Vordefinierten Zahlwert mithilfe von Signalen setzen

Der Zahlwert der verfiigbaren Stellplatze kann mithilfe eines beliebigen digitalen oder analogen Signals
auf einen vordefinierten Wert gesetzt werden.
Wenn der Zahlwert mittels eines digitalen Signals wie einem Drucktaster gesetzt werden soll, muss die
Option Digital signals to set value (Digitale Signale zum Setzen des Werts) verwendet werden:

a X
MZC Edit function Master zone counter

Digital signals to set value

Wizard steps Function name: | (Fx) Root - Master zone counter
DPO function Signals e
igil ‘Worki ol
Digital signals to set value 'Q 1: Root - Lane 1 - IO Modules K19 Push 1 Jorking mode -
Analogue signals to set value 0 II [!'
o
Options
Event type
(%) Advanced
Overwrite value
100 B
nverted signal =
Signal settings | Signal properties
e o]

AnschlieRend muss der Ereignistyp entsprechend den ublichen Regeln fur das UWP3.0-Tool gewahit
(kurzer/langer Tastendruck, fallende/steigende Flanke) und im griin umrandeten Feld der Wert (Anzahl
der freien Stellplatze) angegeben werden, den die Zahlfunktion annehmen soll, wenn das Signal aktiviert
wird.

Bei jeder Anderung der Anzahl der freien Stellplatze werden auch die Werte unter Cars in transit
(Fahrzeuge in Durchfahrt) und Surplus of available bays (Uberschuss freier Stellplatze) auf die Werte
zurlickgesetzt, die im Feld Options festgelegt wurden.

Fir jedes Signal kann der neu zu setzende Wert (Overwrite) festgelegt werden, und Sie konnen bis zu
zehn Signale hinzufligen.

Wenn Sie fir die MZC-Funktion den Wert einer anderen Funktion oder eines analogen Signals
Ubernehmen mdchten, missen Sie die Option Analogue signals to set value (Analoge Signale zum
Setzen des Werts) auswahlen.

Wizard...

. .
MZC Edit function Master zone counter
Analogue signals to set value

Wizard steps Function name: | (Fx) Root - Master zone counter

DPO function Signals e

Lzta sigialsto seteslie +3)- 1: Root - Analog input K22 Analogue 1 Available mode
Analogue signals to set value _@_

Options

() Advanced

Signal settings | Signal properties
T Confirm

Wenn sich das Signal andert, wird der neue Wert in die MZC-Funktion geschrieben (d. h., die Anzahl der
freien Stellplatze). Dabei werden auch die Werte unter Cars in transit (Fahrzeuge in Durchfahrt) und
Surplus of available bays (Uberschuss freier Stellplatze) auf die Werte zurlickgesetzt, die im Feld Options
festgelegt wurden.
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Sie kdnnen bis zu 20 Signale hinzufiigen.

Im Feld Options (Optionen) missen folgende Parameter festgelegt werden:

Wizard...

M ZC Edit function Master zone counter

Wizard Steps Function name: | (Fx) Root - Master zone counter
DPO functi
" Available bays 100 (&
Digital signals to set value
Cars in transit 10 a
Analogue signals to set value —
Options Surplus of available bays 10 a

@ Advanced

Available bays (Verfligbare Stellplatze): Dies ist der Wert, bei dem die Funktion mit dem Herabzahlen
beginnt. Er gibt die Anzahl der freien Stellplatze in der Zone an. Der Zahlwert wird um eins reduziert,
wenn ein Fahrzeug in die Zone einfahrt, bis der Wert null erreicht ist. Wenn ein Fahrzeug die Zone
verlasst, wird der Zahlwert jedes Mal um eins erhoht.

Cars in transit (Fahrzeuge in Durchfahrt): Wenn samtliche Stellplatze einer Zone besetzt sind, gibt es
Fahrzeuge, die auf der Suche nach einem Stellplatz in der Zone unterwegs sind. Dieser Parameter
beriicksichtigt die Anzahl dieser Fahrzeuge. Er ist nicht obligatorisch, und Sie kénnen entscheiden, ob
Sie den Parameter nutzen méchten oder nicht. Der Zahlwert fiir diesen Parameter wird um eins erhoht,
sobald der Zahlwert fiir die Anzahl freier Stellplatze den Wert null erreicht hat. Er wird um eins verringert,
sobald ein Fahrzeug in die Zone einfahrt.

Beispiel: Available bays (Verfugbare Stellplatze) = 100, Cars in transit (Fahrzeuge in Durchfahrt) = 10
Wenn der Zahlwert Available bays null erreicht hat und weitere Fahrzeuge in die Zone einfahren, wird
der Zahlwert Cars in transit um eins verringert. Der Zahlwert wird wieder um eins erhoht, wenn die
Fahrzeuge die Zone verlassen. Erst wenn der Zahler den vordefinierten Wert erreicht hat (in diesem
Beispiel 10), wird der Zahlwert Available bays wieder erhoht.

Surplus of available bays (Uberschuss freier Stellplatze): Dieser Wert kann zum Zwecke der Fehlersuche
(Debugging) verwendet werden, um die Anzahl der Fahrzeuge zu tberprifen, welche die Zone verlassen.
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Zahlwert manuell erh6hen/verringern

Der Zahlwert der Funktion kann mithilfe digitaler Signale erhéht oder verringert werden.
Aktivieren Sie im Bereich Advanced (Erweitert) das Feld Increasing signals (Signale zur Erhéhung)
und/oder Decreasing signals (Signale zur Verringerung), und wahlen Sie die Signale aus.

MZC Edit function Master zone counter
Increasing signals
Wizard steps Function name: | (Fx) Root - Master zone counter
DPO function Signals | Notes
igi i -
Digital signals to set value 'i“ Root - Switches K12 Push 1 Available mode E
Analogue signals to set value @
Options
Working mode
() Advanced
Increasing signals | J n 3
Decreasing signals j]
Action on short pressure 8
h Inverted signal -
Signal settings | Signal properties

Wenn ein Drucktaster ausgewahlt wird, stehen verschiedene Arten von Aktionen zur Verfligung, mit
denen der Zahlwert erhdht werden kann: Ansteigende Flanke (d. h., sobald der Taster betatigt wird),
fallende Flanke (d. h., sobald der Taster losgelassen wird), sehr lange Betatigung (d. h., wenn der Taster
fur die eingestellte Zeitdauer in Sekunden gedrickt wird). Fur jede dieser Aktionen kann ein
Erhéhungswert festgelegt werden (gelber Rahmen).

Wenn ein Pegelsignal wie ein Schalter oder eine Funktion ausgewahlt wird, stehen als Aktionen die

ansteigende Flanke (d. h., wenn der Schalter geschlossen oder die Funktion aktiviert wird), die fallende
Flanke (d. h., wenn der Schalter gedffnet oder die Funktion deaktiviert wird) oder beides zur Verfligung.

Handbuch UWP 3.0-Tool 71



”ﬁ

on Components

GAVAZZI ¥

Anzahl der verfiigbaren Stellplatze mithilfe des Kalenders festlegen

Mithilfe des Kalenders kann der Zahlwert zu einer bestimmten Tageszeit gedndert bzw. zuriickgesetzt
werden. Aktivieren Sie im Feld Advanced (Erweitert) das Kontrollkastchen Local calendar (Lokaler
Kalender).

Wizard...

MZC Edit function Master zone counter
Local calendar

Wizard steps Function name: | (Fx) Root - Master zone counter
DPO function

Reset January /1 December... 22:00 22:00 EveryDay T:-1:-1

[0 Available output status
[ Location

Local calendar

Klicken Sie auf Add (Hinzufiigen), um das Fenster New activity (Neue Aktivitat) zu 6ffnen:

Activity name (Name der Aktivitat): Hier legen Sie den
N - ] Namen der Aktivitat fest, der auch im Kalender angezeigt
o - To [December 6] [3160) wird (PﬂlChtfe'd)

@ Starttime | 10:00 | @ Endtime [1730 |

From (Ab): Startdatum

Saturday Sunday V| Monday  [V]Tuesday
Wednesday [v] Thursday Friday
During time period

;

To (Bis): Enddatum
@ Start time: Startzeit

@ Stop time: Endzeit

@ Start time @ e Days (Tage): Hier legen Sie die Wochentage fest, an
I - ¢ denen die Aktionen ausgefiihrt werden sollen.

@ Start time: Hier legen Sie den Wert fest, der als Zahlwert der Funktion gesetzt wird.
- keine Aktion (-1)

- MZC =0 (0)
- MZC = Parameter Available bays (1)
- MZC =2 (2)
- MZC =3 (3)

- MZC = 10000 (10000)

@ End time: Hier legen Sie den Wert fest, der als Zahlwert der Funktion gesetzt wird.
- keine Aktion (-1)

- MZC=0 (0)

- MZC = Parameter Available bays (1)
-MZC =2 (2)

- MZC =3 (3)

- MZC = 10000 (10000)
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Fernzugriff auf den Ausgangszustand der MZC-Funktion

Aktivieren Sie im Bereich Advanced (Erweitert) die Option Available output status (Verfugbarer
Ausgangszustand).

MZC Edit func‘tion Master zone counter

Available output status

Wizard steps
P 8 Functions

DPO function

B izl to set value @ (Fx) Root - Master zone counter.Status

Analogue signals to set value @ (Fx) Root - Master zone counter.Cars in transit

Optic _

A (Fx) Root - Master zone counter.Surplus of available bays
@ Advanced

(Fx) Root - Master zone counter.Surplus of available bays

0O Increasing signals

0O Decreasing signals

D Local calendar
Available output status
D Location

Available output status

== o @

Das griine Hakchen muss gesetzt sein, wenn die verschiedenen Zahler als Live-Signal, auf dem Modbus
oder im Webserver verwendet werden sollen.

Master zone counter.status (Master-Zonenzahler.Status): Dies ist der Zahlwert der verfligbaren
Stellplatze, der anzeigt, wie viele Stellplatze zum gegenwartigen Zeitpunkt frei sind.

Master zone counter.Cars in transit (Master-Zonenzahler.Fahrzeuge in Durchfahrt): Dies ist der Zahlwert
der in Durchfahrt befindlichen Fahrzeuge, der anzeigt, wie viele Fahrzeuge in der Zone umherfahren,
wenn alle Stellplatze besetzt sind.

Master zone counter.Surplus of available bays (Master-Zonenzahler.Uberschuss freier Stellplatze):

Dieser Wert kann zum Zwecke der Fehlersuche (Debugging) verwendet werden, um die Anzahl der
Fahrzeuge zu Uberprifen, welche die Zone verlassen.
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Live-Signale in der MZC-Funktion

Der Zahlwert der MZC-Funktion kann mithilfe von Live-Signalen gesetzt und zurtickgesetzt werden.
Klicken Sie zum Aktivieren dieser Funktion auf das rot umrandete Symbol, nachdem Sie die Konfiguration
mit einer MZC-Funktion auf den UWP 3.0 hochgeladen haben.

| O EHHdSE e T RS D3 SBWEE BACnet Controller configurator [ DADGcument<\SB Tool Projects\car parksbweb ] - 70.1

[ Views Reporis Add Programsewp Modbus  Database  Help

5 @ {5 Root @ i . (Fx) OUTDOOR - DPO - Entrance s
OUTDOOR

© [E3] Foor 0 @

@ @) roor 1 @ a (Fx) OUTDOOR - DPO - Exit

89 OUTDOOR @ © OUTDOOR
\E| K3 BDB-INCONA-U o (Fx) OUTDOOR _ MZC
@ (Fx) OUTDOOR - DPO - Entrance o OUTDOOR
(&) (B0 0UTDOOR - DPO - Exit o ©
iz (x) ouTDOOR _MZC O -

Fier optons (<) Dies ist der Zahlwert, welcher die Anzahl der

verfugbaren Stellplatze angibt: Er wird verringert, wenn

(Fx) OUTDOOR _ MZC

i ein Fahrzeug in die Zone einfahrt, und erhéht, wenn ein
>| Fahrzeug die Zone verlasst.
Used signal
; dsﬁsc;g"as R DPO - Entronce ot 0 Die Status der mit der MZC-Funktion verknipften DPO-
e ®00 R DPO - ExitStatus 0 Funktionen werden angezeigt: Wenn ein Fahrzeug eine DPO-
=»| Funktion aktiviert, wird fir den Zeitraum, in dem sich das
IR Fahrzeug unter dem Sensor befindet, der Wert ,, 1 angezeigt
Availzble bays @« L (sehr kurz, unter einer Sekunde).
Cars in transit m @
Surpls of availzble bays BT - [ | | Die Parameter der Funktion kénnen im Abschnitt Live-
i Signale auch geandert werden, ohne dass die
» MZC  (Fx) OUTDOOR _MZCStatus %5 Konfiguration erneut geschrieben werden muss.
| MZC (Fx) OUTDOOR _ MZC.Cars in transit 0
MZC (Fx) OUTDOOR _ MZC.Surplus of available bays 0

Hier werden zum Zwecke der Fehlersuche
(Debugging) die drei Zahlwerte angezeigt.

(Fx) OUTDOOR _ MZC 2
OUTDOOR —
9| Overwtsthe mumbes of atablc bogs [ 1 B vmber (sena ] Die Zahlwerte der Funktionen kénnen mithilfe des
g x””"_‘e : ”“'“:’*':f""_‘l;:l":;: { '; :"‘: —] rot umrandeten Meniis im Abschnitt Live-Signale
rwrite e SU us avail e umoer -
e E i gesetzt und zurickgesetzt werden, das nach
O Reset the number of available bays . . - . . .
_[I einem Klick auf den griinen Pfeil angezeigt wird.
Available bays m @ I
Cars in transit m @
Surplus of available bays mﬂ @
@ Available output status
b MIC (Fx) OUTDOOR _ MZC.Status 95
l MZIC (Fx) OUTDOOR _ MZC.Cars in transit 0
MZC  (Fx) OUTDOOR _ MZC.Surplus of available bays 0

Handbuch UWP 3.0-Tool 74



Automation Components

CARLO GAVAZZI c@

13 Anzeigefunktion

Wenn Sie eine Anzeige bendtigen, die signalisiert, ob eine Fahrspur noch freie Stellplatze enthalt, kdnnen
Sie die Anzeigefunktion verwenden, um die Farbe der LED der SBPILED in Abhangigkeit vom Zustand
der Sensoren entlang der Fahrspur zu andern.

I

a Edit function Indicator

Sensor signals

PO Wizard steps Function name: | (Fx) Root - Indicator
ﬁ Sensor signals Signals Notes

Indicator signals a Available mode

b & 2: Root - Lane 1 - Line 1 - Carpark K5 Carpark 1 =
() Advanced & 2: Root - Lane 1 - Line 1 - Carpark K11 Carpark 1 o
’ e 2: Root - Lane 1 - Line 1 - Carpark K25 Carpark 1
e 2: Root - Lane 1 - Line 1 - Carpark K26 Carpark 1
e 2: Root - Lane 1 - Line 1 - Carpark K27 Carpark 1
#e 2: Root - Lane 1 - Line 1 - Carpark K28 Carpark 1
@ 2: Root - Lane 1 - Line 1 - Carpark K29 Carpark 1
@ 2: Root - Lane 1 - Line 1 - Carpark K30 Carpark 1
e 2: Root - Lane 1 - Line 1 - Carpark K31 Carpark 1

Mzc Master zone counter

=~ Indicator

@ 2t Root - Lane 1 - Line 1 - Carpark K32 Carpark 1 Jl
L 2 Boot _lane 1 Line 1 Camnark K33 Carnark 1 2))| Signal settings | Signal properties

Im Feld Sensor signals (Sensorsignale) missen Sie die Sensoren hinzufligen, welche die Informationen
Uber die Fahrspur oder die Reihe liefern. Das System verknlipft samtliche in diesem Feld enthaltenen
Sensoren mittels ODER.

Im Feld Indicator signals (Anzeigesignale) missen Sie Anzeigemodule SBPILED hinzufligen, die entlang
der Fahrspur montiert sind, um eine schnelle Signalisierung der Verfiigbarkeit der Stellplatze zu
ermdglichen.

Q Edit function Indicator

Wizard steps Function name: | (Fx) Root - Indicator
Sensor signals Signals Notes
Wi==2: Root - Lane 1 - Line 1 - Carpark K18 Indicator 1

@ Advanced

Indicator signals ’

Beispiel 1: Fahrspur, deren Stellplatze alle besetzt sind

. Indicator: SBPILED

Die roten Quadrate sind die Sensoren, welche die unter ihnen befindlichen Fahrzeuge erkennen und im
Feld Sensor signals miteinander verknipft werden missen. Der rote Kreis ist die Anzeige, die im Feld
Indicator signals hinzugefiigt werden muss. Da es keine freien Stellplatze mehr gibt, leuchtet die Anzeige
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mit rotem Licht, um Fahrer darauf hinzuweisen, dass sie nicht in die Fahrspur einfahren sollten, da
samtliche Stellplatze besetzt sind.

Beispiel 2: Fahrspur mit einigen freien Stellplatzen

. Indicator: SBPILED

Die roten und griinen Quadrate sind die Sensoren, welche im Feld Sensor signals miteinander verknuipft
werden missen (rote Quadrate stehen fur besetzte Stellplatze, grine Quadrate fiir freie Stellplatze). Der
grune Kreis ist die Anzeige, die im Feld Indicator signals hinzugeflgt werden muss. Da es einige freie
Stellplatze gibt, leuchtet die Anzeige mit griinem Licht, um Fahrer darauf hinzuweisen, dass es freie
Stellplatze in der Fahrspur gibt.

1) Die Funktion wird automatisch erzeugt, wenn die Anzeigemodule SBPILED im Feld Indicator signals
(Anzeigesignale) und die SBPUSLxx im Feld Sensor signals (Sensorsignale) platziert werden.

Anzeigefunktion auf schnelle Weise hinzufiigen

Diese Funktion kann auch auf schnelle Weise im Fenster Location (Standort) hinzugefiigt werden. Fiihren
Sie dazu folgende Schritte aus:

1) Wahlen Sie die Anzeigemodule und die

Sensoren an dem Standort aus, an dem
Sie die Anzeigefunktion platzieren
mochten. Mehrere Module kdnnen durch
Driicken und Halten der Umschalttaste
oder der STRG-Taste und
anschliellendes Anklicken der Module
ausgewahlt werden.
Wenn auch ein Standort ausgewahit
wurde, wird die Funktion dort platziert.
Andernfalls wird die Funktion am
Standort Root (Wurzel) platziert.

|| k9 SBPILED

b |2 k10 sBPILED
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2) Klicken Sie mit der rechten Maustaste
auf die gewinschten Module, und
wahlen Sie im Menl Fast add function
(Funktion schnell hinzufligen) die Option
Indicator (Anzeige).

7

=] Line1

|&22] ka sepsusLas

&/ Add location ALT+FS
Add custom location

LT

& Add Smart Dupline generator ALT+F6
& Add carpark Dupline generator

) Add wireless generator 700m
L
o

Add wireless generator 100m

Add module ALT+F7

b Mo functi

.
[&Fast add function [ indicator
LTS Show objects/functions in this location
‘T” SBP2ZMCG324 ¢  Show objects/functions in linked locations 021.072.255 R

3) Die Funktion wird automatisch erzeugt, wenn die Anzeigemodule SBPILED im Feld /ndicator
signals (Anzeigesignale) und die SBPUSLxx im Feld Sensor signals (Sensorsignale) platziert

werden.
m Edit function Indicator
=% E‘ Lane 1 L Sel
e @ tret Wizard steps Function name: | [Fx) Root - Indicator

7| k4 sBPSUSL45 [l Sensor signals | signais | otes |
8| ks sersusLas [ eietorsionats s 2: Root - FLOOR 0 - Lane 1 - Line 1 - Carpark K4 Carpark 1
() Advanced @ 2: Root - FLOOR 0 - Lane 1 - Line 1 - Carpark K5 Carpark 1
|#32] k9 sBriLED
|2 k10 SBPILED |
m Edit function indicator

Indic:
Wizard steps Function name: | (Fx) Root - Indicator
Sensor signals Signals | notes |
=
it gliale #=='2: Root - FLOOR 0 - Lane 1 - Line 1 - Carpark K9 Indicator 1
() Advanced =2 2: Root - FLOOR 0 - Lane 1 - Line 1 - Carpark K10 Indicator 1
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14 Module

Zur Konfiguration eines Moduls missen Sie im Fenster ,Modules® des UWP3.0-Tool auf das Bild des
Moduls klicken (siehe Abbildung unten):

0@ [E] e
0@ [ Line 1
[ e swpsursias
18] s swpsursias

|'|mmm

021072255 Moot
l;:;\m.m QUTDOOR
02247005 Line 1

002247053 Lnel

Filter im Fenster Module verwalten

|!|E&E$ui|.a§ “nm . K19 SBPSUSLAS | ooznz.m“ Line 12
1§| SBPSUSL Net1 K21 SBPSUSL 021060026  Line 1.2
1!|is£sus.|.& Net 1 K23 SBPSUSLAS 021060034 Line 13
1§| SBPSUSL30 Met 1 K25 SBPSUSL30 021.060028  Line 11

Es werden nur die Module angezeigt, auf die der jeweilige Filter zutrifft. Die Filter kdnnen einzeln
verwendet oder miteinander kombiniert werden.
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Schaltfldche Pfeil aufwérts/abwérts:
Nachdem Sie ein Modul ausgewahlt haben, konnen Sie es mithilfe der Pfeil-Schaltflachen aufwarts oder
abwarts bewegen.

Module

:

[e]®)

Teilenummer Subnetz

Name

SH2WBU230 Wireless 1 K5 SH2WBU230 3 SH2WBU230 Wireless 1 K5 SH2WBU230
SHAAXWLS4 Wireless 1 K6 SHA4XWLS4 SH2MCG24 Netz 1 K1 SH2ZMCG24 I
@ SH2MCG24 Netz 1 K1 SH2MCG24 I |4 sHaaxwise Wireless 1 | K& SHA4XWLS4
@ SHA4XP150L Netz 1 K7 SHA4XP150L @ SHA4XP150L Netz 1 K7 SHA4XP150L
SHAIXTEMDIS Netz 1 K& SHA4XTEMDIS E] SHAAXTEMDIS Netz 1 K8 SHA4XTEMDIS

~Show only highlighted modules*:

Wenn diese Filteroption aktiviert ist, werden im Fenster ,Modules* nur die hervorgehobenen
angezeigt (entsprechend der Funktion ,Highlight* im Fenster ,Locations"/,Functions®).

Ein Beispiel ist in der Abbildung unten dargestellt:

Module

Database

Programmeinstellungen  Modbus

(=Rvi] Basiseben
8w Erdgeschoss
(] Kache
(] Badezimmer

(] @ ‘Wohnzimmer

o0
(*1)
(*1)
o0
o0

=3 Erdgeschoss
@ Kiiche
@ Badezimmer

@ @ Wohnzimmer

Schaltschi O & |8 schaitschrank
Tandort hinzufigen ALT+F5
) Standort hinzufiigen
—_—
%} ator hinzufigen ALT-F6
%} Kanalgenerator hinzufigen 700m
%} Kanalgenerator hinzufigen 100m
[@]w] & are [Nk
=] ' Teilenummer Standort
5 Objekie / Funktionen in diesem Ort
SH2WBU230 @ Objekt anzeigen / Funktion an verschachiaten Standorten SHZWBU230 Wireless 1 K5 SH2WBU230 002.014.001  Schaltschrank
& Zeige auch Objekte / Funktionen an diesem Ort
@ SH2MCG24 . SH2ZMCG24 Netz1 K15H2MCG24 001.228.057 Schaltschrank
e — ) Zeige auch Objekte / Funktionen an diezem Ort
E] SHAGXWLSS = Objekte / Standorde ausblenden
| Kopieren Al-C
SHA4XP150L [ | Eifagen Al
I Nur Position einfigen
E] SHAGTENDIS T Loschen Alt~Canc
T Ldschen und Objekte behalten Shift=Canc

»,Group by subnet:
Die Module werden auf folgende Weise gruppiert:

Nach Mastergenerator (jedes Netzwerk, das
SH2WBU230N erzeugt wird)

Nach seriellem Modbus-Kommunikationsanschluss (COM1MASTER oder COM2MASTER)
Nach TCP/IP-Modbus-Verbindung

von einem SH2MCG24, SH2DUG24 oder

nen Fitteroptionen (=)
T TN e

SIN

Teilenummer Subnetz. Name Standort SIN Suche

Subnetz Standort SIN Suche

I SH2WBU230  Wireless1 K5 SH2WBU230 002014001 Schaitschrank ﬂ ftems: 3
| @ SH2MCG24 Netz 1 K1 SH2MCG24 001228057  Schaltschrank SHAAXPISOL  Netz1 K7 SHAAXP150L 002001002 Wohnzimmer

| SHAAXWLS4 Wireless 1 K6 SHA4XWLS4 010003002 Badezimmer SHAXTEMDIS ~ Netz 1 K8 SHAAXTEMDIS 020005100 Wohnzimmer

| @ SHAAXP150L Netz 1 K7 SHAAXP150L 002001002 | Wohnzimmer —>}| | SHAAXLSAPOOL  Netz 1 K9 SHA4XLS4PI0L 120021006 Kiche

| SHAAXTEMDIS  Netz 1 K8 SHAAXTEMDIS 020005100 Wohnzimmer 2] K5 SH2WBU230 002.014.001 tems:
| E] SHAAXISAPOOL | Netz1 K9 SHAXLS4PI0L 120021006 Kiiche SHAAXWLSA Wireless 1 K6 SHAAXWLS4 010003002 | Badezimmer

| SHOWWISEN Wireless 1 K15 SHOWWISEN 020003130 Schaltschrank m SHDWWISEN ~ Wireless 1 K15 SHDWWISEN 020003130 | Schaltschrank
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»Group by location®:
Die Module werden nach den im Projekt definierten Standorten gruppiert.

Teilenummer Subnetz Name S| Standort SIN Suche Subnetz Name S| Standort SIN Suche
.
l @ SH2WBU230 Wireless 1 K5 SH2WBU230 002.014.001 Schaltschrank l a ﬁme
| SH2MCG24 Netz1 K15H2MCG24 001.228057  Schaltschrank | ‘ E] SHAAXLS4PIOL  Netz 1 K9SHAXLS4PIOL | 120021006  Kiche
| E] SHAAXWLS4 Wireless 1 K6 SHA4XWLS4 010003002 | Badezimmer a .' Badezimmer Items: 1
| @ SHALXPISOL Netz1 K7 SHAsXp1SOL 002001002 | Wehnzimmer ‘ §| SHAAXWISA  Wireless1 K6 SHAAXWLS4 010.003002 | Badezimmer
| SHAAXTEMDIS | Netz 1 K8 SHA4XTEMDIS 020005100 Wohnzimmer (.4
B || Wohnzimmer Items: 2
SHAAXLS4P90L Netz 1 K9 SHA4XLS4PI0L 120.021.006 Kiiche
| E] SHAAXP1SOL  Netz1 K7 SHA4XP150L 002001.002  Wohnzimmer
@ SHDWWISEN Wireless 1 K15 SHDWWISEN 020.003.130 Schaltschrank m
i1 | SHAAXTEMDIS Netz 1 K8 SHA4XTEMDIS 020.005.100 ‘Wohnzimmer

Suchfeld.

Das Ergebnis enthalt alle Woérter, welche die eingegebene Zeichenfolge enthalten. Die Suche erfolgt
unter allen Modulen, die im aktuellen Projekt verfligbar sind. Sie kénnen einen Teil des Namens oder den
vollstandigen Namen eingeben.

Filter im Fenster Signale verwalten

O

Die verfigbaren Filter werden wie in der Abbildung unten im roten Rahmen dargestellt im oberen Teil des
Fensters ,Signals® angezeigt:

[] nur verwendete Signale [ nur Signale in hervorgehobenen Modulen [ | nach Modul gruppi [] Nach Positio

SIN / CH
1: Basiseben - Mastergenerator K1 Strom 1 001.228.057
2: Basiseben - Mastergenerator K1 Stromspannung 1 001.228.057

L
2
g‘g 3: Basiseben - Mastergenerator K1 Qualitatsindex 1 001.228.057
u (Fx) Badezimmer - Beleuchtungsfunktion.Status

E 1: Basiseben - Erdgeschass - Badezimmer - Wireless K& Drucken 1 010.003.002
! 2: Basiseben - Erdgeschoss - Badezimmer - Wireless K& Drucken 2 010.003.002
E 3: Basiseben - Erdgeschoss - Badezimmer - Wireless K6 Drucken 3 010.003.002
E 4: Basiseben - Erdgeschass - Badezimmer - Wireless K6 Driicken 4 010.003.002
ﬂ 5: Basiseben - Erdgeschoss - Badezimmer - Wireless K6 Prasenz 1 010.003.002
6: Basiseben - Erdgeschoss - Badezimmer - Wireless K6 Konfiguration OK 1 010.003.002

Wenn der Optionsbereich eingeblendet ist, stehen die folgenden Filter zur Verfligung. Die Filter kbnnen
einzeln verwendet oder miteinander kombiniert werden.
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,Only used signals":
Es werden nur Signale angezeigt, die bereits in mindestens einer Funktion verwendet werden. Die
Signale werden blau hervorgehoben.

Signale

Fiteroptionen (~)
[ nur verwendete Signale [ nur Signale in hervargehobenen Modulen [ nach Modul gruppieren [T Nach Position gruppieren |:|

(Fx) Badezimmer - Beleuchtungsfunktion.Status

! 2: Basiseben - Erdgeschoss - Badezimmer - Wireless K6 Driicken 2 010.003.002
n 3: Basiseben - Erdgeschoss - Badezimmer - Wireless K6 Driicken 3 010.003.002
! 4: Basiseben - Erdgeschoss - Badezimmer - Wireless K& Drucken 4 010.003.002
4 5: Basiseben - Erdgeschoss - Wohnzimmer - Bewegungssensoren K7 LED 1 002.001.002
10: Basiseben - Erdgeschoss - Kiche - Bewegungssensoren K9 LED 1 120.021.006

,Only signals in highlighted modules*:

Bei Auswahl dieser Filteroption werden im Fenster ,Signals” nur die Signale angezeigt, die zu einem der
hervorgehobenen Module gehdren.

Die Abbildung unten veranschaulicht dieses Verhalten:

Module
Filteroptionen (~)
[ Zeige nur hervorgehobene Module [ Nach Teilnetz gruppieren || Nach Standart gruppieren

Subnetz Name Standort SIN Suche

SH2ZMCG24 Netz 1 K1 SHZMCG24 001.228.057 Schaltschrank
SHAAXWLSA Wireless 1 K6 SHA4XWLS4 010.003.002 Badezimmer
SHAAXP150L Netz 1 K7 SHA4XP150L 002.001.002 Wohnzimmer
SHAAXTEMDIS Netz 1 K& SHA4XTEMDIS 020.005.100 Wohnzimmer

SHAAXLS4P90L Netz 1 K9 SHA4XLS4P90L 120.021.006 Kiiche

SHDWWISEN Wireless 1 K15 SHDWWISEN 020.003.130 Schaltschrank

Signale

: Basiseben - Erdgeschoss - Wohnzimmer - Bewegungssensoren K7 PIR 1 002.001.002
Basiseben - Erdgeschoss - Wohnzimmer - Bewegungssensoren K7 LUX-Meter 1 002.001.002
Basiseben - Erdgeschoss - Wohnzimmer - Bewegungssensoren K7 Alarm 1 002.001.002

: Basiseben - Erdgeschoss - Wohnzimmer - Bewegungssensoren K7 Bus-Spannung 1 002.001.002

: Basiseben - Erdgeschoss - Wohnzimmer - Bewegungssensoren K7 LED 1 002.001.002

: Basiseben - Erdgeschoss - Wohnzimmer - Bewegungssensoren K7 Prasenz 1 002.001.002

: Basiseben - Erdgeschoss - Wohnzimmer - Bewegungssensoren K7 Konfiguration OK 1 002.001.002

: Basiseben - Erdgeschoss - Wohnzimmer - Bewegungssensoren K7 Qualitatsindex 1 002.001.002

: Basiseben - Erdgeschoss - Wohnzimmer - Temdis Anzeige K8 T Raum 1 020.005.100
: Basiseben - Erdgeschoss - Wohnzimmer - Temdis Anzeige K8 T Hilfs 1 020.005.100

Handbuch UWP 3.0-Tool 81



Automation Components

CARLO GAVAZZI @

,Group by module*:
Die Signale werden wie in der Abbildung unten dargestellt nach ihrem jeweiligen Modul gruppiert.
Signale
ﬁmempﬁanen@
[ nur verwendete Signale [ nur Signale in hervorgehobenen Modulen D Nach Position gruppieren :

Name SIN / CH

a K'." SHA4XP150L  002.001.002

=] KBSHA4XTEMDIS 020.005.100

Q, 1: Basiseben - Erdgeschoss - Wohnzimmer - Temdis Anzeige K8 T Raum 1 020.005.100

: E 2: Basiseben - Erdgeschoss - Wohnzimmer - Temdis Anzeige K8 T Hilfs 1 020.005.100
I i 3: Basiseben - Erdgeschoss - Wohnzimmer - Temdis Anzeige K8 Prasenz 1 020.005.100 [

4: Basiseben - Erdgeschoss - Wohnzimmer - Temdis Anzeige K8 Konfiguration OK 1 020.005.100

| 2“2 5: Basiseben - Erdgeschoss - Wohnzimmer - Temdis Anzeige K8 Qualitatsindex 1 020.005.100

a @KQ SHA4XLS4P90L  120.021.006

I i 1: Basiseben - Erdgeschoss - Kiiche - Bewegungssensoren K9 Drucken 1 120.021.006
I ! 2: Basiseben - Erdgeschoss - Kliche - Bewegungssensoren K9 Driicken 2 120.021.006

n 3: Basiseben - Erdgeschoss - Kiiche - Bewegungssensoren K9 Driicken 3 120.021.006

~Group by location*:
Die Signale werden nach Standort gruppiert.

Filteroptionen @

[] nur verwendete Signale ] nur Signale in hervorgehobenen Modulen  [_] nach Modul gruppi I [ Nach Positior i I
Name S
Al -
I Kiche

I @ 10: Basiseben - Erdgeschoss - Kiiche - Bewegungssensoren K9 LED 1 120.021.006

ﬂ 11: Basiseben - Erdgeschoss - Kiche - Bewegungssensoren K9 Prasenz 1 120.021.006 7
| 12: Basiseben - Erdgeschoss - Kuche - Bewegungssensoren K9 Konfiguration OK 1 120.021.006
| g“g 13: Basiseben - Erdgeschoss - Kuiche - Bewegungssensoren K9 Qualitatsindex 1 120.021.006

. (Fx) Ktiche - Rolladen.Status
' (Fx) Ktiche - Rolladen.Letzte Position

|1 (P Kiche - Zonentemperatur.Status

8 .l Badezimmer

_, (Fx) Badezimmer - Beleuchtungsfunktion.Status

i 1: Basiseben - Erdgeschoss - Badezimmer - Wireless K& Drucken 1 010.003.002
! 2: Basiseben - Erdgeschaoss - Badezimmer - Wireless K6 Dricken 2 010.003.002

Suchfeld:

Das Ergebnis enthalt alle Woérter, welche die eingegebene Zeichenfolge enthalten. Die Suche erfolgt
unter allen Modulen, die im aktuellen Projekt verfigbar sind. Sie kdnnen einen Teil des Namens oder den
vollstandigen Namen eingeben.
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Carpark-Module

Ultraschallsensoren

SBPUSL: Sensor fiir den Innenbereich, 0 Grad (obwohl das kleine ,,0“ an sich schon ausreicht)
SBPUSL45: Sensor fur die Montage in der Fahrspur, 45 Grad

Diese Module kénnen ausschlieBlich Standorten des Typs Line (Reihe) hinzugefiigt werden.

Diese Module kénnen Sie konfigurieren, indem Sie sie zum Projekt hinzufigen und dann auf das
zugehdrige Bild klicken:

SBPSUSLAS MNet 1 K5 S5BPSUSLAS 021.060.034 Line 1.1

Tal

Der Konfigurations-Assistent wird angezeigt.

Eingangssignale

a Edit module |,
(&) Input signals

Wizard steps Name | K4 SBPSUSLAS

Input signals SIN: [ 002 ” 247” 025 |subnet
Output signals Signals | Info

Biagnostic signals ) . 1:Root- FLOOR 0 - Lane 1 - Line 1 - Carpark K4 Temperature 1 LT E T
Properties e 2: Root - FLOOR 0 - Lane 1 - Line 1 - Carpark K4 Carpark 1 lc!’l

® Advanced

Apply to all ‘

Im Feld Input signals (Eingangssignale) stehen zwei Signale zur Verfugung, die mit beliebigen Funktionen
oder in der Datenbank verwendet oder per Modbus oder BACnet ausgelesen werden kdnnen:
1) Die vom Sensor erfasste Temperatur

2) Die Anwesenheit eines Fahrzeugs auf dem vom Sensor (iberwachten Stellplatz

Weitere Informationen zur Verwendung dieser Signale finden Sie im Software-Handbuch:
http://www.productselection.net/ MANUALS/DE/uwp3.0 tool.pdf
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Ausgangssignale
Es gibt keine Ausgangssignale, die vom Controller verwaltet werden kénnen.

Diagnosesignale

CARLO GAVAZZI

Wizard...

Edit modul -
Q R Module B

Diagnostic signals

Wizard steps Name | K5 SBPSUSLAS |
Input signals SIN: [ 021 ” 060” 034 ]Subnet
Output signals Signals | Info

Diagnostic signald Available mode

L4

ﬂ 3: Root - Lane 1.0 - Line 1,1 - Carpark K5 Presence 1

Properties |8 4: Root - Lane 1.0 - Line 1.1 - Carpark K5 Configuration OK 1
(%) Advanced °=“=P 5: Root - Lane 1,0 - Line 1,1 - Carpark K5 Quality index 1

@6: Root - Lane 1,0 - Line 1,1 - Carpark K5 POW voltage drop 1
@?: Root - Lane 1,0 - Line 1,1 - Carpark K5 D+ voltage drop 1
t@&: Root - Lane 1,0 - Line 1,1 - Carpark K5 Base holder fault 1
[E_]Q: Roat - Lane 1,0 - Line 1,1 - Carpark K5 Local button fault 1
10: Root - Lane 1,0 - Line 1,1 - Carpark K5 Calibration warning 1
A'H: Root - Lane 1,0 - Line 1,1 - Carpark K5 Sensor error 1

. Apply to all |

L J U J

Das Modul ist betriebsbereit

Das Modul wurde programmiert

Qualitatsindex des Dupline-Busses (= 100 ok, < 100 Rauschen auf dem Bus
vorhanden)

Spannungsabfall auf drittem Dupline-Leiter

Spannungsabfall auf dem Dupline-Bus

Grundhalterung beschadigt

Der Drucktaster des Sensors ist dauerhaft aktiviert.

oo @@ EE

Kalibrierungsfehler: Kein Echo empfangen

Ultraschallsensor beschadigt

=
e—"

Ubersprechen: Signale eines anderen Sensors empfangen

Dupline-Versorgungsspannung

<&

Dupline-Busspannung
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e Edit module |, .

Wizard steps Name | K3 SBPSUSLAS

d
|

Input signals SIN: [ 021 H

QOutput signals Properties| |nfo

195 ]Subnet

Diagnostic signals

Lane, Line, Position I 1] [

® Advanced

e

=

Im Fenster Properties (Eigenschaften) kdnnen folgende Parameter festgelegt werden:

SIN (eindeutige Identifikationsnummer)

Dieses Feld kann manuell oder automatisch durch die Dupline-Netzwerkerkennung ausgefiillt werden.

Subnet (Subnetz)

Das Netzwerk kann manuell oder automatisch durch die Dupline-Netzwerkerkennung ausgewahlt

werden.

Lane (Fahrspur), Line (Reihe), Position
Carpark-Adresse

Handbuch UWP 3.0-Tool

85



>n

on Components

GAVAZZI Cv

Reihenanzeige

SBPILED: Reihenanzeige fur den Innenbereich

Diese Module kéonnen Sie konfigurieren, indem Sie sie zum Projekt hinzufiigen und dann auf das
zugehorige Bild klicken:

‘E| SBPILED Met 1 K30 SBPILED 000.000.000 Line 1,2

Eingangssignale

a Edit module S

Wizard steps Mame | K30 SBPILED
Input signals o | oo ooo| 000 |sub

Qutput signals Signals | Info

Diagnostic signals ¥ @ 1: Root - Lane 1,0 - Line 1,2 - Carpark K30 Temperature 1 1

Properties @

@ Advanced

Input signals

i

Im Feld Input signals (Eingangssignale) steht ein Signal zur Verfligung, das mit beliebigen Funktionen
oder in der Datenbank verwendet oder per Modbus oder BACnet ausgelesen werden kann, zum Beispiel
die vom Sensor erfasste Temperatur.

Weitere Informationen zur Verwendung dieser Signale finden Sie im Software-Handbuch:
http://www.productselection.net/MANUALS/DE/uwp3.0 tool.pdf

Ausgangssignale

a Edit module |, .
Output signals

Wizard steps Name | K9 SBPILED
Input signals s | oo ooo 000 |Subne
Output signals Signals | Info
Diagnostic signals ¥i==2: Root - FLOOR 0 - Lane 1 - Line 1 - Carpark K9 Indicator 1 3 b

| ===
Properties IH
® Advanced

Ein Ausgangssignal, die LED, kann durch beliebige Funktionen des Systems gesteuert werden.

Diagnosesignale
Die Diagnosesignale sind mit den Beschreibungen der Sensoren identisch.
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Zahlsensor
SBPUSCNT: Zahlsensor fiir den Innenbereich

Wizard...

g Edit module | .

- Input signals

Wizard steps Mame | K3 SEPSUSCNT

Input signals SIN: [ o l [ 152 l [ 022
Output signals Signals | Info

Diagnostic signals ) @ 1: Root - Lane 1 - Line 2 - Carpark K5 Temperature 1 1
Eroperties e 1: Root - Lane 1 - Line 2 - Carpark K5 Carpark counter 1
@ Advanced

Diese Module kénnen ausschlieBlich Standorten des Typs Line (Reihe) hinzugefiigt werden.

Die Felder Input signals (Eingangssignale), Output signals (Ausgangssignale) und Diagnostic signals
(Diagnosesignale) sind mit der Beschreibung des SBPSUSL45 identisch.

Eigenschaften
. Wizard...
g Edit module |, .
oy Properties
Wizard steps Name | KS SBPSUSCNT
Ippsgnes siv: | 021 152 022 |subnet
Output signals [F.'roperties_’ Info |
Di L . .
n ______ ‘ igoal Lane, Line, Position I 1 l [ 2] [ 1]
Properties
Sensor colour if a car is detected [Oﬂ‘ ﬁ
® Advanced
Sensor colour if no cars are detected [B[u g]
Detected car colour always on o
No car detected colour always on S

Sensor colour if a car is detected (Sensorfarbe, wenn ein Fahrzeug erkannt wurde): Farbe des Sensors,
wenn ein in Bewegung befindliches Fahrzeug registriert wird

Sensor colour if no cars are detected (Sensorfarbe, wenn kein Fahrzeug erkannt wurde): Farbe des
Sensors, wenn sich keine Fahrzeuge unter ihm bewegen

Detected car colour always on (Farbe fur erkanntes Fahrzeug dauerhaft an): Die LED des Sensors
leuchtet dauerhaft mit der im Feld Sensor colour if a car is detected ausgewahlten Farbe.

No car detected colour always on (Farbe fir Fahrzeugabwesenheit dauerhaft an): Die LED des Sensors
leuchtet dauerhaft mit der im Feld Sensor colour if no cars are detected ausgewahlten Farbe.
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RS-485-Smart-Dupline-Wandler

SBP2DI148524

71 || sBe2Diass24  Rete 1 K2 SBP2DI48524 000.000.000 Root

Der RS-485-Smart-Dupline-Wandler besitzt keine Eingangs-/Ausgangssignale.

Diagnosesignale

“#  Edit modul |
r:éL'l R Maodule ﬂ

Diagnostic signals

Wizard steps Name | K2 SBP2DI48524

Input signals SIN: [ 002 ” 112 ” 137 lSubnet
Output signals m

Diagnostic signals l% 1: Root - Carpark K2 Display disconnected 1 1 Aalaliclmeds
Properties ﬁ 2: Root - Carpark K2 Display not correct 1 :

@ Advanced 3: Root - Carpark K2 Configuration OK 1

gU=P4: Roat - Carpark K2 Quality index 1

v Apply to all ‘

= T

Dieses Signal zeigt an, ob die Anzeige ordnungsgemal angeschlossen wurde.

ﬁ . | Dieses Signal zeigt an, ob der Typ der angeschlossenen Anzeige mit dem im
' | Feld Properties ausgewahlten Typ bereinstimmt.
'
Dup

Dieses Signal zeigt an, ob das Modul programmiert wurde.

. | Qualitatsindex des Dupline-Busses (= 100 ok, < 100 Rauschen auf dem Bus
vorhanden)
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Eigenschaften

@ Edit module Noin W
/ A

Properties
Wizard steps Mame [Kzs SBP2DME524 B = ) |
s | ) )| w)sne (T
: . I ,—.|W]
e
Available di Car Park 2
Properties — s
(%) Advanced SBPDISA
SBPDISAT
SBPDISALH
SBPDISALHT
SBPDISARH
SBPDISARHT
SBPDIS2
SBPDISZT
SBPDIS2AL
SBPDIS2ALT
— |
SBPDIS2ART

In diesem Feld geben Sie an, welche Anzeige mit SBO2DI148524 verbunden ist.

15 Zeitserver

Wenn der Parkhauscontroller UNP 3.0 die Zeit Uber das Internet synchronisieren muss, muss dies tber
den SBP2CPY24 geschehen. Daher miissen Sie im Fenster Set controller date and time (Datum und
Uhrzeit des Controllers setzen) die Adresse des SBP2CPY24 angeben. Dies kann auch eine DynDNS-
Adresse sein.

SBWEE EACnet

Modbus  Database  Help

Set controller date and time  set controller date and time

Controller date and time

Wizard steps Internet date time update

Controller date and time

Update controller date and time over internet ((N

Additional server

Insert Additional Server 0.pool.ntp.org
1.poocl.ntp.org

| asd | femewe | |2poolntporg
3.pool.ntp.org

[foziee2125 |

Save settings into Sx2WEB24

Part number
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16 Remote Server fiir digitale Eingangssignale

Dank dieses Merkmals kdénnen Sie einen UWP 3.0-Controller als Remote Server benutzen, um die
Status von bis zu 740 digitalen Eingangssignalen von Smart-Dupline®- und WiDup-Modulen zu erfassen.
Danach werden die Status der Signale Uber einen herstellereigenen API-Dienst an einen externen
SBP2CPY24-Server gesendet, wo sie als Parkstellplatze verwaltet werden (wie die SBPSUSLxx-
Innenbereichssensoren).

Diese Losung ist perfekt zum Anschliefen von generischen Geraten, die mit Ausgangskontakten (wie

etwa Zonen- oder Belegungssensoren) ausgestattet sind, und anschlieBenden Verwalten derselben als
Autoparkanlagensensoren vom CPY-Server aus.

@ala

cloud
oo MAaA_
| |

. o 2 Up to 740 Digital inputs
& Web-API & 3

< —_— 0 2

o =35 -

72 5

Occupancy sensors

- — i 8888
= ple pke

<
<
St

UP to 10 UWP 3.0

SBP2-CPY
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Systemarchitektur

(A) Ein externer SBP2CPY24-Server (obligatorisch) sammelt die Belegungsinformation von
Innenbereichssensoren und digitalen Eingangssignalen.

(B) Ein UWP 3.0-Controller wird als Remote Server benutzt, bei dem die digitalen Eingangssignale zu
Smart-Dupline®- und WiDup-Netzwerken gehdren (bis zu 740 Sensoren).

(C) Bis zu 10 UWP 3.0-Controller fir SBPSUSLxx-Innenbereichssensoren, Indikatoren und Anzeigen (bis
zu 6300 Innenbereichssensoren).

Hinweis: Wenn Sie keine SBPSUSLxx-Innenbereichssensoren in Ilhrem Autoparkanlagenprojekt
verwalten miissen, ist ein zusétzlicher UWP 3.0-Controller fiir die Verwaltung der DISxRSE-Anzeigen
erforderlich.

Systemanforderungen
Um diese Funktionalitdt zu benutzen, missen Sie alle Autoparkanlagendienste in dem als Remote

Server benutzten UWP 3.0-Controller aktivieren. Uber das Web-API-Protokoll sind Sie in der Lage, die
digitalen Signalstatus zum Ansehen an einen externen CPY-Server zu senden.

Mit den folgenden drei Makro-Schritten wird die Konfiguration vervollstandigt:

e Vom UWP-Tool aus: wahlen Sie die digitalen Eingangssignale und weisen Sie jedes Signal
einem Bereich/einer Zone zu. Das System weist jedem Signal automatisch ein ID zu.

e Von der Web-App aus: Richten Sie einen Benutzernamen und ein Passwort ein, um den API-
Dienst zu aktivieren.

e Vom CPY-Server aus: Stellen Sie die Parameter ein, um die Information vom UWP 3.0-

Controller, an den die digitalen Eingangssignale angeschlossen sind, als Autoparkanlagen-
Stellplatze behandelt zu bekommen.
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Konfigurieren der digitalen Eingangssignale

Hinweis: Ein UWP 3.0-Controller muss als Remote Server nur benutzt werden, um Lastausgleich zu
erreichen und Ineffizienz zu vermeiden; all anderen Parkanlagenfunktionalitdten miissen deaktiviert sein.

Zuerst, wenn Sie das Symbol nicht wahlen kénnen, 6ffnen Sie den Program setup, klicken Sie auf Car
Park project settings und 6ffnen Sie den CPY Server-Tab. Wahlen Sie die Option Disable CPY (siehe
nachfolgende Abbildung) und klicken Sie auf Confirm, um die Anderungen zu speichern.

CPY server

The CPY server is integrated into the UWP controller x

A SBP2CEY24 server is used )4

Disable CPY

Stellen Sie danach sicher, dass Sie alle Module hinzugefiigt haben, zu denen die digitalen
Eingangssignale gehoren, die Sie vom CPY-Server aus verwalten wollen. Weiterhin mussen Sie den
Switch-Modus aus den Moduleigenschaften wahlen (Input signals tab > Modules > Available mode).

Vom Add-Tab aus klicken Sie auf das Digital car park-Symbol (siehe nachfolgende Abbildung).

Das folgende Fenster erscheint:

Digital car park
Digital car park. | Area and zone editor |
Filter options ()
ey T
Name Id Part number Location Subnet
E @@ K3 SHPINCNT4 26 SHPINCNT4 Root Net 1 004.005.2
[ 1: Root - /O Modules K3 Switch 1 27
[ 2: Root - I/0 Modules K3 Switch 2 28
[ 3: Root - I/0 Modules K3 Switch 3 29
[ 4: Root - I/O Modules K3 Switch 4 30
i BE@E® K7 BDB-IOCP8-U 222 BDB-IOCP8-U Root Net 1 001.00%.1
1: Root - I/O Modules K7 Switch 1 223
[ 2: Root - /0 Modules K7 Switch 2 224
i 3: Root - I/O Modules K7 Switch 3 225
l 4: Root - I/O Modules K7 Switch 4 226
- s

=

Im Digital Car Park-Fenster sehen Sie nur die Module mit mindestens einem Switch-Signal.
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Verwalten der Filter

Option Beschreibung
Collapse all Alle Module und die entsprechenden Signalinformationen werden versteckt.
Expand all Alle Module und die entsprechenden Signalinformationen werden angezeigt.
Published Nur die aktivierten Signale werden angezeigt (V).
Das System sucht unter den verfligbaren Projektmodulen und das Ergebnis schlief3t alle
Search box Woérter ein, die die Eingabezeichenkette enthalten. Hinweis: Sie kdnnen den vollsténdigen
Namen oder einen Teil davon eingeben.

Modul- und Signalinformationen

Fir jedes Modul sehen Sie die folgenden Informationen:

Name

Id Part number Location Subnet SIN Area Zone

EHE1] Switch contact 1-4 for CP3 Digital inp... 81 BDB-INCON4-U  Root Net 1 000.000.000
1: Roat - I/O Modules Switch contact... 82 First Floor PL c1-1
2: Root - 1/0O Modules Switch contact... a3 First Floor PL c1-1
3: Root - 1/0 Modules Switch contact... &4 First Flcor PL C1-1
4: Root - I/O Modules Switch contact... 85 First Floor PL c11
=] (®) Switch contact 5-8 for CP3 Digital inp... 105 BDB-INCON4-U  Recot Net 1 000.000.000
1: Root - 1/O Modules Switch contact... 106 First Floor PL c1-1
2: Root - 1/O Modules Switch contact... 107 First Floor PL Cc1-1
3: Root - I/O Modules Switch contact... 108 First Floor PL c1-1
4: Root - I/O Modules Switch contact.. 109 First Floor PL Cc1-1
Feld Beschreibung

Selection box

Wenn Sie dies flir ein Modul markieren, werden auch alle entsprechenden
Signale zur Aktivierung gewahit.

Zeigt den Modul-/Signalnamen in der Konfiguration an.

Name Hinweis: Von diesem Fenster aus kbnnen Sie den Namen nicht &ndern.
Eindeutige Identifikation des digitalen Signals in der Konfiguration. Diese
Referenz ist wichtig flur die Verbindung des UWP 3.0-Tools und des CPY-
Id Server-Signals.

N.B.: Das System weist diesen Wert automatisch zu und Sie kénnen ihn nicht
&dndern. Jedes Signal wird im CPY-Server mit dieser Referenz angezeigt.

Part number

Zeigt die Smart Dupline®-Modul-Teilenummer an.

Location Zeigt den Standort des Moduls an.
Subnet Zeigt den Master-Kanalgenerator an.
SIN Zeigt die SIN-Nummer des Moduls an.

Zeigt den Bereich fiir das digitale Signal gemaf der Konfiguration im Area and
Area zone editor-Tab an.

N.B.: Jeder Bereich kann mehrere Zonen enthalten.

Zeigt die Zone fir das digitale Signal gemaf der Konfiguration im Area and
Zone zone editor-Tab an.

N.B.: Eine Zone kann nur zu einem Bereich gehéren.
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Prozeduren

Im Folgenden werden die verschiedenen Prozeduren zum Veroffentlichen der digitalen Eingangssignale
auf dem CPY-Server erklart.

Hinzufiigen/editieren eines Bereichs

1 . Offnen Sie das Digital car park-Fenster und gehen Sie zum Area and zone editor-Tab.

Digital car park

Area list Zone list

Selected area Selected zone
Area 1 | Zone 1 |
[ ] [ | [ = ] [ ][ | [ = ]
L i ) L i | { i Il - ]

2 . Von der Area list aus Add einen Bereich (voreingestellter Name, hier Area 2 weil die Area 1 schon
vorhanden ist).

3. In der Area list wahlen Sie den Bereich aus, den Sie umbenennen wollen.

4 . Unter Selected area geben Sie den Namen ein, den Sie zuweisen wollen, und klicken Sie auf
Save.

5 . Gehen Sie zum Digital car park-Tab und klicken Sie auf Confirm, um die Anderungen zu
speichern.
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Hinzufligen/editieren einer Zone

Hinweis: Sie miissen zuerst einen Bereich wéhlen.
1 . Offnen Sie das Digital car park-Fenster und gehen Sie zum Area and zone editor-Tab.

Digital car park
Digital car park | Area and zone editor

Area list Zone list
Selected area Selected zone

Area 1 |

Zone 1 |

2 . In der Area list wahlen Sie den Bereich aus, zu dem Sie eine Zone hinzufligen wollen.
Hinweis: Die Auswahl erscheint in hellblau.

3 . Von der Zone list aus klicken Sie auf Add, um eine Zone mit dem voreingestellten Namen
hinzuzufugen.
Hinweis: Wenn Sie die Area wéhlen, wird per Voreinstellung die Zone1 vorgeschlagen.

4 . In der Zone list wahlen Sie die Zone aus, die Sie umbenennen wollen.
Hinweis: Die Auswahl erscheint in hellblau.

5. Im Feld Selected zone geben Sie den Namen ein, den Sie der Zone zuweisen wollen, und klicken
Sie auf Save.

6 . Gehen Sie zum Digital car park-Tab und klicken Sie auf Confirm, um die Anderungen zu
speichern.
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Loschen eines Bereichs

1 . Offnen Sie das Digital car park-Fenster.

2 . In der Area list wahlen Sie den Bereich aus, den Sie I6schen wollen.
Hinweis: Die Auswahl erscheint in hellblau.

3 . Klicken Sie auf Yes im Einblendfenster, um das Léschen zu bestatigen.

Information

Hinweise:
o Das System zeigt eine Warnmeldung, wenn Sie versuchen, den einzigen Konfigurationsbereich zu
I6schen.

Warning

e Das System zeigt eine Warnmeldung, wenn Sie versuchen, einen Bereich zu I6schen, der zu
mindestens einem Signal zugewiesen ist.

Warning

4 . Gehen Sie zum Digital car park-Tab und klicken Sie auf Confirm, um die Anderungen zu
speichern.
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Loschen einer Zone

1 . Offnen Sie das Digital car park-Fenster.

2 . In der Zone list wahlen Sie die Zone aus, die Sie I6schen wollen.
Hinweis: Die Auswahl erscheint in hellblau.

3 . Klicken Sie auf Yes im Einblendfenster, um das Léschen zu bestatigen.

Information

Hinweise:
o Das System zeigt eine Warnmeldung, wenn Sie versuchen, die einzige Bereichszone zu I6schen.

Warning

e Das System zeigt eine Warnmeldung, wenn Sie versuchen, eine Zone zu I6schen, die zu mindestens
einem Signal zugewiesen ist.

Warning

4 . Gehen Sie zum Digital car park-Tab und klicken Sie auf Confirm, um die Anderungen zu
speichern.
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Zuweisen eines Sensors zu einem Bereich/einer Zone

Durch Zuweisen von Signalen zu einem Bereich/einer Zone kénnen Sie digitale Signale entsprechend
Ihren Bedirfnissen zuweisen und abbilden. Weil im CPY-Server jeder Bereich einen Knoten reprasentiert
und die Zonen eine untere Ebene reprasentieren, ergibt sich eine gute Organisation der Anlagenstruktur.

Folgen Sie dieser Prozedur zum Aktivieren und Zuweisen von digitalen Signalen zu einem Bereich.einer
Zone.

1 . Offnen Sie das Digital car park-Fenster.

Digital car park | Area and zone editor

Name

e Part number Location Subne . SIN
e® K2 BDB-INCON4-U

25|BDB-INCON4-U  Root Net 1 000.000.000

» 1: Root - I/O Modules K2 Switch 1 26 First floor ' Zone 2 l
2: Root - 1/O Modules K2 Switch 2 27 First floor C1-1
@ 3: Root - I/0O Modules K2 Switch 3 28 First floor C1-1
(3] 4: Root - I/O Modules K2 Switch 4 29 First floor Cc11

2 . Vom Digital car park-Tab aus erweitern Sie die Modulansicht, um alle relevanten digitalen Signale
zu sehen.

3 . In der ersten Spalte markieren Sie die Kastchen der Signale, die Sie fiir die Car Park Digital input-
Funktionalitat aktivieren wollen.
N.B: Das V wird fiir die Signale, die Sie aktivieren, angezeigt.

4 . In der Area-Spalte weisen Sie dem ausgewahlten Signal einen existierenden Bereich zu.
Zum Erstellen eines neuen Bereichs siehe Hinzufiigen/editieren eines Bereichs.

5 . In der Zone-Spalte weisen Sie dem ausgewahlten Signal eine existierende Zone zu.
Anderweitig siehe Hinzufiigen/editieren einer Zone

6 . Klicken Sie auf Confirm, um die Anderungen zu speichern.
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Uberpriifen der Zuordnung zwischen dem digitalen Signal und dem Car Park-Sensor

Die Zuordnung zwischen dem digitalen Signal (vom UWP 3.0-Tool aus konfiguriert) und dem CPY-
Server wird Uber den ID-Parameter durchgefiihrt. Das System weist diesen Parameter jedem Signal
automatisch zu (der Benutzer kann es nicht andern) und jedes in die Konfiguration eingefligte Signal
wird auf dem CPY-Server mit dem ID angezeigt.

Dieses ID muss wahrend der Systemplanung und -konfiguration beriicksichtigt werden, um jedes Signal
einfach mit einem CPY-Server-Sensor zu identifizieren.

Das folgende Beispiel zeigt die Zuordnung von vier digitalen Signalen eines Smart Dupline®-Moduls
und die entsprechenden Sensoren in der CPY-Server-Autoparkanlage.

UWP 3.0 Tool - Digital car park-Fenster CPY-Server - Diagramm
& L q am =
p| Sensor-ID_35

Vacant: 0d Oh 7m 59s

8

88w K3 SHPINCNTA 34 |—'f-§’§23?§'33@’1f S s
1: Root - 1I/O Modules K3 Switch 1 35 @
2: Root - I/O Medules K3 Switch 2 36
3: Root - 1/O Modules K3 Switch 3 37 > f;:;ﬂ:‘::)‘;bf&u -
: Root - 1I/O Modules K3 Switch 4 38 E

) Sensor-ID_38
Vacant: 0d Oh 8m 38s

]

B¢ Klicken Sie hier, um das Video dieser Prozedur anzusehen.
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Aktivieren des API-Service in UWP 3.0

Um die Kommunikation zwischen dem UWP 3.0-Modul, an dem die digitalen Signale angeschlossen sind,
und dem SBP2CPY24 aufzubauen, missen Sie den API-Dienst vom Controller aus aktivieren. Folgen
Sie dieser Prozedur:

1. Greifen Sie auf die Controller-Web-App zu.

= & A

API Configuration

/' Service configuration

Service
Enable

Usem
cpy

2. Gehen Sie nach Services > API Configuration
3. Aktivieren Sie den Dienst.
4. Geben Sie den Username und das Password ein.

N.B.: Sie miissen diese Information im SBP2CPY24 eingeben, um eine Verbindung zum Controller
herzustellen und die Belegungsinformation der digitalen Signale zu erhalten.
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MAIA Cloud fiur Parkhaus-Anwendungsfalle

In Parkhausanwendungen gibt es zwei Anwendungsfalle, die mit MAIA Cloud verwaltet werden kénnen.

1)

2)

Bei CPY-Integration missen Sie die UWP-3.0-Einheit fur Ihre Organisation aktivieren. In
diesem Fall wird die UWP-3.0-Einheit als Gateway behandelt.

Bei einem externen CPY-Server mit mehreren Controllern kénnen Sie die SBP2CPY24-
Einheit fir Ihre Organisation aktivieren und jede UWP-3.0-Einheit als Endpunkt
hinzufligen, sofern alle Gerate mit demselben LAN verbunden sind. In diesem Fall stellt
die SBP2CPY24-Einheit ein Gateway dar und die UWP-3.0-Einheiten sind die
Endpunkte.

Registrieren fiir die MAIA Cloud

1. Offnen Sie einen Browser.
2. Rufen Sie die Anmeldeseite fur MAIA Cloud auf: https://app.maiaconnect.com
3. Klicken Sie unter der Schaltflache Anmelden auf Register.
4. Geben Sie die folgenden Informationen ein:
e Vorname
e Nachname
e Organisationsbezeichnung
Hinweis: Diese Beschreibung kennzeichnet Ihre Organisation. Sie kébnnen den
Firmennamen oder einen Projektnamen verwenden. Der Eintrag kann spéater gedndert
werden.
e Organisationskennung
Hinweis: Dies ist eine eindeutige Kennung oder ID fiir Ihre Organisation. Sie wird zum
Beispiel bei Supportanfragen benétigt. Die Kennung kann nicht gedndert werden und
darf keine Sonderzeichen enthalten.
e Land
e Giiltiger UWP-AKTIVIERUNGSSCHLUSSEL fiir die Registrierung. Tragen Sie den
Aktivierungscode ein, der in dem UWP-ACTIVATION-KEY-Kit enthalten ist, das Sie
von Carlo Gavazzi erhalten haben.
o E-Mail-Adresse und Bestatigung
e Passwort und Bestatigung
5. Lesen Sie die Datenschutz-Bestimmungen und die Nutzungsbedingungen und stimmen sie
beiden zu.
6. Klicken Sie auf Register.
7. Sie erhalten eine E-Mail. Klicken Sie auf den Link darin, um das Profil zu aktivieren.
8. Melden Sie sich mit Ihren Anmeldedaten im Webportal fiir MAIA Cloud an.
Hinweise:

e Der Benutzer wird automatisch zum Administrator der Organisation, die den Namen des
Unternehmens tréagt.

e Der UWP-AKTIVIERUNGSSCHLUSSEL kann einmalig zur Registrierung bei MAIA Cloud
verwendet werden. Sie kénnen den Schliissel auch verwenden, um ein Gerét zur Organisation
hinzuzuftgen. Weitere Informationen finden Sie in der Anleitung zum Aktivierungsschliissel.

Aktivieren von Geraten in MAIA Cloud

1.

Offnen Sie einen Browser.
2. Melden Sie sich in MAIA Cloud fir lhre Organisation an (https://app.maiaconnect.com).
3. Klicken Sie auf =, um das Hauptmeni zu &ffnen.
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Wahlen Sie Devices > Activate aus.
Tragen Sie die Gerateinformationen in die Felder auf der Aktivierungsseite ein:

o Geratebezeichnung (Geratename)

e Breitengrad und Langengrad fiir den Standort

Hinweis: Sie kbnnen auf der Map navigieren oder das Suchfeld benutzen.

e UWP-AKTIVIERUNGSSCHLUSSEL. Tragen Sie den Aktivierungscode ein, der in dem

UWP-ACTIVATION-KEY-Kit enthalten ist, das Sie von Carlo Gavazzi erhalten haben.

Klicken Sie auf V.
Rufen Sie die Startseite von MAIA Cloud auf.
Klicken Sie auf$ > Assign credit, um den VPN-Dienst auf dem Gerat zu aktivieren.
Hinweis: Zum Zuweisen von Guthaben bendtigen Sie mindestens einen nicht genutzten VPN-
Monat. Um Ressourcen flir lhre Organisation hinzuzufiigen, benétigen Sie einen UWP-
LICENCE-Code (siehe Anleitung fiir Lizenzcodes).

Klicken Sie auf vv> Application profile, um das Standardprofil festzulegen.

Far UWP-3.0-Tool

Wenn Sie folgende Version benutzen: Dann ...

ab 8.4.0.3 ist UWP 3.0 nach wenigen Sekunden online

vor 8.4.0.3 befolgen Sie die Anleitung unter How to
enable VPN service for an installed UWP
3.0

Fir SBP2CPY24

Wenn Sie folgende Version benutzen: Dann ...

ab 2.6.3 ist SBP2CPY24 nach wenigen Sekunden
online

vor 2.6.3 befolgen Sie die Anleitung unter How to
enable VPN service for an installed
SBP2CPY24

Aktivieren des VPN-Dienstes fiir ein installiertes UWP-3.0-Tool

1.

Nookw N

®

Navigieren Sie zu MAIA Cloud fir Ihre Organisation und aktivieren Sie UWP 3.0.

Dieser Vorgang ist unter Aktivieren von Geréten in MAIA Cloud beschrieben.
Aktualisieren Sie UWP 3.0.

Hinweis: Der VPN-Dienst ist im UWP-3.0-Tool ab Version 8.4.0.3 verfiigbar.

Melden Sie sich bei der UWP-3.0-Web-App an.

Klicken Sie auf =, um das Hauptmenii zu 6ffnen.

Wahlen Sie Service > Remote VPN Services aus.

Aktivieren Sie den Dienst.

Tragen Sie den Aktivierungscode aus dem UWP-ACTIVATION-KEY-Kit ein.

Hinweis: Achten Sie darauf, dass der Standardserver fiir MAIA Cloud eingerichtet wurde.
Klicken Sie zum Speichern auf .

Hinweis: Das griine Symbol zeigt an, wenn der Vorgang erfolgreich abgeschlossen wurde.

Aktivieren des VPN-Dienstes fiir ein installiertes SBP2CPY24-Tool

1.

n

ook w

Navigieren Sie zu MAIA Cloud fir lhre Organisation und aktivieren Sie SBP2CPY24.
Dieser Vorgang ist unter Aktivieren von Geréten in MAIA Cloud beschrieben.
Aktualisieren Sie SBP2CPY24.

Hinweis: Der VPN-Dienst ist ab SBP2CPY24 2.6.3 verfiigbar.

Melden Sie sich beim CPY-Server an.

Wahlen Sie System settings > VPN settings aus.

Aktivieren Sie den Dienst.

Tragen Sie den Aktivierungscode aus dem UWP-ACTIVATION-KEY-Kit ein.

Hinweis: Achten Sie darauf, dass der Standardserver fiir MAIA Cloud eingerichtet wurde.
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7. Klicken Sie zum Speichern auf B.
Hinweis: Das griine Symbol zeigt an, wenn der Vorgang erfolgreich abgeschlossen wurde.
Hinzufugen von Endpunkten in MAIA Cloud

(far einen externen CPY-Server mit mehreren Controllern)

Bei einem externen CPY-Server mit mehreren Controllern konnen Sie die SBP2CPY24-Einheit flr lhre
Organisation aktivieren und jede UWP-3.0-Einheit als Endpunkt hinzufiigen.

Sie kénnen dieses Verfahren nur befolgen, wenn der externe CPY-Server und die UWP-3.0-Einheiten
sich im selben LAN befinden.

o=

Offnen Sie das Hauptmenii.
Wahlen Sie Devices > VPN aus.
Wechseln Sie zur Registerkarte Endpunkte.
Klicken Sie in der Spalte Aktionen der gewiinschten SBP2CPY24-Einheit auf 4
Geben Sie folgende Informationen im Menu Endpoint Options ein:
e Name
e Beschreibung

Hinweis: Diese Angabe ist optional. Sie erleichtert die Suche nach Endpunkten.
IP-Adresse
Anwendungsprofil. Klicken Sie auf v und wahlen Sie das UWP-3.0-Standardprofil
aus.

Aktivieren Sie das Kontrollkastchen Aktiviert, um den Endpunkt zu aktivieren.

Klicken Sie zum Speichern der Konfiguration auf v/.

Hinweis: AnschlieBend miissen Sie den VPN-Dienst zuriicksetzen.

Hinweis: Es werden maximal 2 Endpunkte untersttitzt. Wenn Sie mehr Endpunkte hinzufliigen méchten,
klicken Sie auf #°Edit Gateway. Nach Anderungen miissen Sie den VPN-Dienst zurticksetzen.

Ubertragen von Konfigurationen aus der Ferne an einen integrierten CPY-Server
mithilfe von MAIA Cloud

1.
2.
3

Noo

Offnen Sie einen Browser.

Melden Sie sich in MAIA Cloud fiir lhre Organisation an (https://app.maiaconnect.com).
Stellen Sie im UWP-Tool Uber die virtuelle IP-Adresse des integrierten CPY-Servers eine
Verbindung zu diesem Server her.

Weitere Informationen finden Sie unter Verbinden des Controllers per Remote-Verbindung lber
MAIA Cloud (VPN).

Klicken Sie auf Konfiguration vom Controller lesen und am Ende des Verfahrens auf
SchlieBen.

Klicken Sie auf An Controller senden, um die Konfiguration zu Gbertragen.

Speichern Sie die Konfiguration. Klicken Sie am Ende des Verfahrens auf SchlieBen.

Klicken Sie auf Projektkonfiguration und 6ffnen Sie die Liste der
Konfigurationen/Controller.

Andern Sie die IP des integrierten CPY-Servers und legen Sie die virtuelle IP fest.

Hinweis: Kopieren Sie die virtuelle IP-Adresse des jeweiligen integrierten CPY-Servers aus
MAIA Cloud. Fligen Sie diese Adresse dann in der Parkhaus-Standortverwaltung im UWP-
Tool ein.
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Devices (7) Need heip?

I
Device Service Enabled Autorenewal VPN Status Actions. r SBP2CPY24 00:19:EE+10:82:08 1045:420] | <e— SET THE VIRTUAL IP

"IMAC address ___ Confguration ad.. | Compiled _ Update ether...

~10:82:08 10.1.5.120 « 1",1

= 2 ‘ Configuration 1
v CPY.CGC_Beluno = :

~  CPY_station Bellno ® =
Endpoint

Application

gateway

9. Kilicken Sie auf Projekt kompilieren. Klicken Sie am Ende des Verfahrens auf SchlieBen.
10. Ubertragen Sie die Konfiguration an den integrierten CPY-Server, indem Sie auf Konfiguration
an SBP2CPY24 senden klicken. Klicken Sie am Ende des Verfahrens auf SchlieRen.

B¢ Hier finden Sie ein Video des Verfahrens.

Ubertragen von Konfigurationen aus der Ferne an einen externen CPY-Server mit
mehreren Controllern mithilfe von MAIA Cloud

1. Offnen Sie einen Browser.
Melden Sie sich in MAIA Cloud fur Ihre Organisation an (https://app.maiaconnect.com).

3. Klicken Sie in der Spalte Aktion des relevanten integrierten CPY-Servers auf $> Connect.
Hinweis: Das Dropdownmenti Connection wird automatisch geéffnet.

Devices » VPN Show ... v | Sort by: v E] Se

Devices @ Need help?

Device Service Enabled Autorenewal VPN Status Actions

v~ CPY_CGC_Belluno ) ()

Connect

v~ CPY_Station_Belluno () )
Disconnect
1-20f2
Reset the device VPN connection

Autorenewal ]

Logs

GET INFO FOR TECHNICAL SUPPORT

4. Klicken Sie im Dropdownmeni Connection auf das UWP-Tool, um eine Fernverbindung zur
UWP-3.0-Einheit einzurichten.
Weitere Informationen finden Sie unter Verbinden des Controllers per Remote-Verbindung (iber
MAIA Cloud (VPN).
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10.
1.
12.

Endpoint

gateway

connected - Duconnes

[E=] Devices = wen Show ... v Sort by:
Devices @ Need help?
~
Device Service Enabled Aurtorenewal VPN Status Actions
~  CPY_CGC_Belluno -~ =@
Endpoint Application Status
qatyay CP3_WebApp_HTTP [ ]
connected - Disconnect
Gateway
Real IP- 127.0.0.1
CP3_WebApp_HTTPS ]
Virtual IP: 192.18.32.196
L]
UWP3_ParkingLot1
- g UCS_7_HOME_PATH Native Applicati ®
connected - Disconnect
Parking Lot ars \ .
UWP_Tool Native Applicati ®
Real IP: 10,1572
Virtual IP: 100.64.1.33
§ HTTP ®
Connected users: elenavie 92@gmail.com
WebApp HTTPS [ ]

Klicken Sie auf Konfiguration vom Controller lesen und am Ende des Verfahrens auf
SchlieBen.

Klicken Sie auf An Controller senden.

Speichern Sie die Konfiguration. Klicken Sie am Ende des Verfahrens auf SchlieBen.
Klicken Sie auf Projektkonfiguration und 6ffnen Sie Konfiguration 2.

Richten Sie Uber das UWP-Tool anhand der virtuellen IP-Adresse von Controller 2 eine
Fernverbindung zu diesem Controller ein.

Tipp: Sie kénnen die virtuelle IP-Adresse der UWP-3.0-Einheit in MAIA Cloud aus dem UWP-
Tool kopieren.

Klicken Sie auf An Controller senden. Klicken Sie am Ende des Verfahrens auf SchlieBen.
Hinweis: Wiederholen Sie die Schritte 8 bis 10 fiir jede Konfiguration.

Klicken Sie auf Projektkonfiguration und 6ffnen Sie die Liste der
Konfigurationen/Controller.

Andern Sie die IP des integrierten CPY-Servers und legen Sie die virtuelle IP fest.

Hinweis: Kopieren Sie die virtuelle IP-Adresse des jeweiligen integrierten CPY-Servers aus
MAIA Cloud. Fligen Sie diese Adresse dann in der Parkhaus-Standortverwaltung im UWP-
Tool ein.

Configuration ad-.. M2M Address | Compiled

foisE 1 101573

00:19:EE:10:91:45 10,1574 101574 v

Service Enabled Autorenewal VPN Status Actions

SET THE VIRTUAL IP

101571

OC:AS:EEN07213 101571

Application Status

~— COPY THE VIRTUAL IP =~ L)

Demo_UWP30_01

connected - Duconne

al IP- 100.64.2.97

13. Klicken Sie auf Projekt kompilieren. Klicken Sie am Ende des Verfahrens auf SchlieBen.
14. Ubertragen Sie die Konfiguration an den externen CPY-Server, indem Sie auf Konfiguration an

SBP2CPY24 senden klicken. Klicken Sie am Ende des Verfahrens auf Schliefen.
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B¢ Hier finden Sie ein Video des Verfahrens.

18 Storungssuche

Dieser Teil des Handbuchs behandelt allgemeine Probleme, auf die der Benutzer wahrend der
Projektkonfiguration oder der Sensorkalibrierung stofRen kann, und es werden, wie unten gezeigt,
mdgliche Lésungen vorgeschlagen:

Problem Losung

Stellen Sie das Feld Nah Endposition mit der folgenden Formel ein:
Der Sensor ist nicht zwischen ey gs
2.2m und 2,4m installiert Nah Endposition = [ Héhe des Sensors - 0,2 m]

So dndern Sie die Sensoreinstellungen

Stellen Sie das Feld Total Peak Out auf 3 ein

Stellplatz ist schmaler als 2.5m o )
So dndern Sie die Sensoreinstellungen

ohne angrenzende Stellplatze gy sndern Sie die Sensoreinstellungen

Identifizieren Sie den Sensor, der das Ubersprechen erzeugt, und

. andern Sie seine Adresse
Ubersprechen . e .
Erfahren Sie, wie Sie ein Ubersprechen erkennen und I6sen

kbnnen

So andern Sie die Sensoreinstellungen

Es gibt zwei verschiedene Moglichkeiten, die Einstellparameter der Sensoren zu andern:
= Individuell - Die Parameter kdnnen flr jeden Sensor einzeln geandert werden;
= Multiediting - Die Parameter kdnnen fur mehrere Sensoren gleichzeitig Uber die Multi-

Editierfelder geandert werden;

So dndern Sie die Sensoreinstellungen individuell

In der Sensorliste des Kalibrierfensters kann der Benutzer die aktuellen Einstellungen eines Sensors
wie unten gezeigt andern:

1) Wabhlen Sie den Sensor, der verwaltet werden soll, indem Sie das Kontrollkastchen aktivieren:
er wird hellblau hervorgehoben, wie im roten Rechteck unten gezeigt:
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Lp Filter

Find fext**

B @@ et

Ilz‘ ) K2 SBPSUSL45 021.151.206 111 & measures 1 Peak 2 Peaks 204m 20 Points
[}

K3 SBPSUSL4S 021142191 112 & measures 1 Peak 2 Peaks 2.04m 20 Paints

[ ® K&SBPSUSLAS 021.152.012 121 & measures 1 Peak 2 Peaks 204m 20 Points

20 Points

I

I

| O

: ¥ @ Line2
I

|

[ ® K5SBPSUSLAS 021.152.022 122 & measures 1 Peak 2 Peaks 204m
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2) Setzen Sie die neuen Werte in den erforderlichen Feldern entsprechend den
Projektanforderungen ein. (Siehe Tabelle Sensorparameter-Einstellungen fiir weitere Details)

[ ’IE ;|
I ngs 1t Upds ]
[ e r - ]
il gs 1t bay: ]
Name Sin Address ) Near peak out Total peak out Near end position  Near peak min value ©
2
5 @® Lnet o _g
] ' K2SBPSUSL4S 021.151.206 1.1.1 16 measures |l 1 Peak 2 Peaks 204m 20 Points [I Z
=
[ ® K2 SBPSUSLAS 021.149.191 112 T measure 1 Peak 2 Peaks 204m 20 Points
t 2 measures
B @ Lne2 4 measures
[J ® K6SBPSUSLAS 021152012 1.2.1 5 messures 1 Peak 2 Peaks 2.04m 20 Points
[ = measres |
[) ® KSSBPSUSL4S 021.152.022 122 24 measures 1 Peak 2 Peaks 204m 20 Points
32 measures
48 measures

Hinweis: Nach Anderung mindestens eines Parameters wird der kleine Punkt neben dem Sensor gelb;
dies bedeutet, dass die Daten des Sensors zwischen den Einstellungen im UWP3.0-Tool und den auf
dem Sensor gespeicherten Daten nicht synchronisiert sind.

3) Klicken Sie auf die Schaltflache Sensoreinstellungen schreiben, um die Anderungen zu
speichern: Der Punkt neben dem Sensor wird griin ausgefillt, um anzuzeigen, dass die Daten
korrekt synchronisiert wurden, wie unten gezeigt:

Name Sin Address ) Filter Near peak out Total peak out Near end position | Near peak min value
I B @® et 3
I IEKZ SBPSUSLAS 021.151.206 1.1 16 measures 2 Peaks 2 Peaks 2.86m 20 Points ﬂ
I O ® «K2s8PSUSLAS 021.149.191 11.2 & measures 1 Peak 2 Peaks 204m 20 Points
I B @@ Lne2
I [[] ® K&S8PSUSL4S 021152012 121 8 measures 1 Peak 2 Peaks 204m 20 Points
I [ ® K5S8PSUSLAS 021.152.022 122 & measures 1 Peak 2 Peaks 204m 20 Points
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So andern Sie die Einstellungen auf mehrere Sensoren

Der Benutzer kann die Einstellparameter auf mehreren Sensoren gleichzeitig einstellen, indem er die
Felder verwendet, die
im Multi-Editierfeld verfligbar sind. Der Benutzer kann wie folgt vorgehen:

1) Wabhlen Sie die Sensoren, die verwaltet werden sollen, indem Sie das Kontrollkéstchen neben
jeder Sensorzeile aktivieren, wie unten gezeigt:

Name Sin Address Lip Name Sin Address Lip
Line 1 B @@ Lne1t
K2 SBPSUSL45 021.151.206 1.1 K2 SBPSUSL45 021.151.206 111
K3 SBPSUSLAS 021,149,191 112 K3 SBPSUSL4S 021.149.191 1.1.2
Line 2 — Line 2
K6 SBPSUISLAS 021.152.012 121 Kb SBPSUSL4S 021.152.012 1.2.1
K5 SBPSUSL45 021.152.022 122 K5 SBPSUSL45 021.152.022 12.2

2) Erweitern Sie das Multi-Editierfeld auf der rechten Seite des Kalibrierfensters, indem Sie auf die
Taste > klicken. Die verfuigbaren Felder des Felds werden angezeigt:

I - e 1
- 3 L SeHngs I —pdatediag I
gnoshe J [ settings I Colbmtefesbays |
b
ze bays |
Sin Address 3 Filter Near peak out Total peak out Near en U )
Near peak out 1 Peak z
E =
@ Total peak out 2 Peaks 2
@ 021.151.206 114 8 measures 1 Peak 2 Peaks 2y Near end position 204m 2
£ =
2 021.149.191 112 8 measures 1 Peak 2 Peaks 2 Near peak min value 20Points
¢ Far end position 3.68m
16 measures = "
E —_— Far peak min value 30 Points
8 measures 021.152.012 121 8 measures 1 Peak 2 Peaks 24 Local cal ]
Disable led ]
021.152.022 122 8 measures 1 Peak 2 Peaks 2
Lock led oce. (]
Lock led vac. [m]
8 measures
Lock status oce. (]
8 measures Lock status vac. O

3) Setzen Sie die neuen Werte in den erforderlichen Feldern entsprechend den
Projektanforderungen ein. (Siehe Tabelle Sensorparameter-Einstellungen fur weitere Details)

4) Kilicken Sie auf die Schaltflache Sensoreinstellungen schreiben, um die neuen Einstellungen an
alle ausgewahlten Sensoren zu senden, siehe unten

[ rr— ] i ——s

Sin Address. Filter

Line 1

021151206 111 8 measures £ | K2 SBPSUSLA5 021.151.206 111 2 measures

021.149.191 112 8 measures £ | K3 58PSUSLA5 021.149.191 112 2 measures
® W [Lne2

021152012 121 8 measures | K6 S8PSUSLA5 021.152012 121 8 measures

021152022 122 8 measures | K5 58PSUSLA5 021.152022 122 8 measures

Der kleine Kreis links neben dem Sensor wird griin ausgeflllt um anzuzeigen, dass die neuen Daten
ordnungsgemaf synchronisiert wurden.
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So aktualisieren Sie die Sensorparameter im UWP3.0-Tool

Der Benutzer kann die Konfiguration der Sensoren lesen, indem er auf die Schaltflache Sensordaten
aktualisieren Klickt: Das System liest die Konfiguration aller ausgewahlten Sensoren und der Punkt
neben dem Sensornamen wird griin, wie im folgenden Beispiel gezeigt:

Diagnostic of the sensor Diagnostic of the sensor

T T o o o | I TSI S S S -
B8 @ @ Lne1 E B8 @ @ Lne1
Mo oo i e @ x| Dok 20 11 Meede. 28 X
@) O K2sBPSUSL 021142191 112 Above the. 204 ® @ ®K338PSUSL 021140191 112 Above the. 204 *®
[ © K4 SERSUSLAS 021114063 1,13 Lane 225 % [7] ® K4 SERSUSLAS 021114063 1,13 Lane 208 %
B (@ @ Line2 ——— [ [® Line 2
[ ©KSsepsUsLas 021152022 121 Lane 25 ® [7] @ K55epsUSLas 021152022 121 Lane 9% 0%
[V K6 SEPSUSLAS 021152012 122 Lane 25 % ] @ K6 SERSUSLAS 021152012 122 Lane 208 %
[ ©K7SEPSUSLAS 021151206 123 Lane 25 % ] ©K7SEPSUSLA5 021151206 123 Lane 9% %

Der Benutzer kann den Sensorstatus anhand des kleinen Punktes daneben uberprifen. Die folgende
Tabelle zeigt die Bedeutung der verschiedenen Farben:

Farbe Bedeutung

O K6 SBPSUSL45 Daten des Sensors sind nicht synchronisiert

O K6 SBPSUSL45 Daten des Sensors wurden synchronisiert

K6 SBPSUSL45 Daten des Sensors mussen synchronisiert werden

o K6 SBPSUSL45 Der Sensor kommuniziert nicht
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So aktualisieren Sie die Diagnosesignale
Um die Diagnoseparameter der Sensoren zu aktualisieren, klicken Sie auf Diagnose aktualisieren: Das

UWP3.0-Tool liest den Diagnosestatus der ausgewahlten Module aus: alle relevanten Parameter werden
aktualisiert, wie in den blauen Feldern unten dargestellt:

k
lis
K
L

Find text** ‘

Sin Address ) Pow Voltage ¢ | Dup Voltage Tt | Temperature Tt Sensor diagnostic status
B @& Linet E
Eo K10 SBPSUSLAS 021,148,191 112 I ov ov 0°C L Dl S Bl I

==

k b (¢ = b| & = -

1§ il gs il Update diagnostic —q
k b (¢ = - Jk . 1
' JL = JL - J

Find text™ ‘

Pow Voltage Tt Cup Voltage Txt Temperature Txt Sensor diagnostic status

B @® Linet 3

M € K10 SBPSUSLAS 021.148.191 11.2 I 228V 86V 25°C g I
o

Die Diagnosesignale, die vom System erkannt werden kdnnen, sind die folgenden:

Der Sensor ist ordnungsgemafd an das System

Sensor vorhanden
angeschlossen

Fehler Spannungsabfall Spannungsabfall auf der dritten Leitung der Dupline

Das Dupline-Kabel ist zu lang oder die Stromaufnahme zu

Spannungsabfall Dupline hoch, so dass es zu einem Spannungsabfall kommt

Defekter Sockelhalter Der Sockelhalter des Sensors ist beschadigt

Defekte Taste Taste am Sensor ist immer aktiv

Der Sensor muss kalibriert werden.
Kalibrierung erforderlich
Hinweis: Dies ist in der Sensorliste orange hervorgehoben

Defektes Sensorelement Ultraschallsensor defekt oder verdeckt

Ubersprechfehler Von anderen Sensoren empfangenes Signal

<@ P8
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Graphen

Hier erklaren wir, wie man den Graphen auf der rechten Seite versteht.

So erstellen Sie den Graphen

Fur jeden kalibrierten Sensor kann der Benutzer die grafische Darstellung der vom Sensor gelesenen
Daten sehen. Der Benutzer kann die folgende Prozedur verwenden, um den Graphen zu erzeugen:

1) In der Sensorliste des Kalibrierfensters muss der Benutzer die Sensoren auswahlen, fir die der
Graph erstellt werden soll:

| 1[ = | - - 1
| JL S v|le = i
| 1[ - | ]
L JL = L - J
Fing text™ |
Name Sin Address ) Pow Voltage Txt Dup Voltage Tt | Temperature Tt e (<)
2
B @ ® et . :1%
@ K2 SBPSUSLS 021.151.206 114 27V 87V 28°C = z
H . . =
[0 ® k3sBPSUSLAS 021.149.191 1.2 228V 8TV 28°C =
B @ ® Lne2
[ ® K&sBPSUSLAS 021.152.012 121 229V 8TV 28C - |
[ @ KSSBPSUSLAS 021.152.022 122 228V 8.6V 7 =

2) Auf der rechten Seite des Fensters kann der Benutzer in der Kombinationsfeld Diagramm
auswéhlen die Informationen auswahlen, die im Graphen angezeigt werden sollen:

Sensor details

Sensor charts | Log Bus activity |

Select chart | Measure;Reference;Cross-talk;History W W N

Base Holder @ (Select all)
@ Measure

@ Reference

— id ¥ Cross-talk 'l Far analysis — CrossTalk
(V] History

224

Sensorn
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Die verfligbaren Optionen sind in der folgenden Tabelle angegeben:

Graphen-Option Beschreibung

Messung Hier wird die durch die blaue Linie dargestellte Messkurve angezeigt

Hier wird die durch den Kalibriervorgang erzeugte Kurve angezeigt:
Referenz Dies ist die Referenzkurve, mit der festgelegt wird, ob der Stellplatz
frei oder belegt ist (schwarze Linie)

Ubersprechen Diese Kurve (rote Linie) zeigt eine Ubersprechbedingung an.
Diese Option erzeugt den zweiten Graph, der im rechten Feld unter
Verlauf dem Graphen Sensordetails angezeigt wird. Siehe Verlaufsgraph fiir
Details

3) Wahlen Sie die gewlnschten Optionen aus und klicken Sie auf die Taste Alles lesen , um dies zu
generieren; das System startet sofort die Grapherstellung. Sobald die Daten vom Sensor gelesen
werden, wird der Graph angezeigt, wie unten gezeigt:

Sensor details

Sensor charts | Log Bus activity |

Select chart [ Measure;Reference;Cross-talk;History g EW E“ﬂmd‘pat—i =

Base Holder: SIN=021.152.022 LLP=1.2.2 BU5=1 ADD=2

Sensor: SM=---mmmmmm—-—- FW=40.1.8.20

Reference editing @

— Measure — Reference ]Peak ] Mask 'l Far analysis — CrossTalk
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Wissenswertes - Wie man den Graphen liest

Der Graphbereich ist in drei Teile gegliedert, wie unten gezeigt:

= Measure = Reference rflPeak rfl Mask r'] Far analysis = CrossTalk

"-55F________I________F___
22« |

192 |

160 |

12 | [
96 I I

Distance (m)

= Der weiBe Bereich (A) bezieht sich auf den Nahbereich: Dies ist der Abstand zwischen dem
Sensor und dem Boden, der Standardwert ist 2,04 Meter. Wird in diesem Bereich mindestens 1
Spitze erfasst, bedeutet dies, dass ein Auto auf dem Parkplatz geparkt wird, daher wechselt der
Sensorstatus von leer auf belegt;

= Der griine Bereich (B) bezieht sich auf den Fernbereich: Dieser Bereich beginnt dort, wo der
Nahbereich endet. Der Standardwert betragt 3,68 Meter und es werden mindestens zwei
Spitzen aus den Masken bendtigt, um den Sensorstatus von leer auf belegt zu andern;

= Alle vom Ultraschallsensor im Fernbereich (C) erkannten Hindernisse werden nicht als gliltig

angesehen: Diese Spitzen beziehen sich in der Regel auf einen Bereich, der zu weit vom
Parkplatz entfernt ist, und werden nicht beriicksichtigt;

Die obige Abbildung zeigt die drei Bereiche aus der Sicht des Stellplatzes

=
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Dies sind die Beschreibungen der im Graphen angezeigten Linien und Elemente:

Referenz
Die schwarze Kurve ist das Referenzmuster, das der Sensor wahrend des Kalibriervorgangs erzeugt
hat.

Messung
Die blaue Kurve ist die letzte Messung des Ultraschallsensors. Vergleich der beiden Kurven:

= Wenn die Referenz- und Messkurven sehr dhnlich sind, bedeutet dies, dass der Stellplatz frei ist,
da es keine signifikanten Abweichungen zwischen dem Kalibriermuster und dem letzten Messwert
gibt (der Stellplatz ist leer);

= Wenn die Unterschiede zwischen der Referenz- und der Messkurve signifikant sind und dartiber
hinaus mindestens eine Spitze im Nahbereich erkannt wird, bedeutet dies, dass sich ein Auto auf
dem Stellplatz befindet;

Spitzen und Masken

Jedes Mal, wenn der Ultraschallstrahl ein Hindernis erkennt, wird eine Spitze (blaues Rechteck)
erzeugt. Die Kalibrierung muss ohne Autos durchgefiihrt werden und jedes Mal, wenn
strukturelle Verdnderungen am Stellplatz vorgenommen werden, um sicherzustellen, dass alle
erkannten Spitzen mit Hindernissen wie Boden, Balken, Leitungen usw. zusammenhangen. Wahrend
des Kalibrierungsprozesses werden alle erkannten Spitzen maskiert, um sie als ungultig zu betrachten.

Durch das Lesen des Graphen kann der Bediener besser erkennen, welche Ursachen flr ein

Kalibrierproblem bzw. eine Ubersprechbedingung vorliegen und wie die Sensorparameter mit den
besten Werten eingestellt werden kdnnen.
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Beispiel: Differenz zwischen dem Status leer und belegt

Die nachfolgenden Graphen zeigen die Entwicklung des gleichen Stellplatzes bei Leerstand und
Belegung.

Status leer: Der unten gezeigte Graph bezieht sich auf den freien Stellplatz: Es gibt keine Spitzen im
Nahbereich und die Mess- und Referenzkurven sind sehr ahnlich:

— Measure =— Reference ] Peak ] Mask ] Far analysis =— CrossTalk

255
224 -
192
160

128

L1

(23

RM "M
B BB B B B B = = o= = s = BB R N R R R W W W W W W W W R & 8
= W ks B o B Wi g B 3 B @ = i b s 4 p g = k : b pp e @ v i
e T EERREEYERREIEREEES2EREEETREESEY

Deistamce {m]

Status belegt: In dem unten gezeigten Graphen gibt es 2 Spitzen im Nahbereich und die Entwicklung
der Mess- und Referenzkurven ist unterschiedlich. Das Vorhandensein von Spitzen im Nahbereich
bedeutet, dass ein Auto auf dem Stellplatz geparkt wird.

— Measure — Reference 7] Peak ] Mask ] Far analysis — CrossTalk
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So erstellen Sie den Verlaufsgraphen

Der Verlaufsgraph zeigt die grafische Darstellung der letzten 32 vom Sensor durchgefiihrten Messungen.
Um den Verlaufsgraphen zu erstellen, kann der Benutzer wie unten gezeigt vorgehen:

1) Im Kombinationsfeld Diagramm auswé&hlen muss der Benutzer die Option Verlauf auswahlen,
wie im roten Rechteck unten gezeigt:

Sensor details

Sensor charts | Log Bus activity |

Select chart | Measure;Reference:Cross-talk:History E w-i W N
I Base Holder: | ] (Select all)
@ Measure
Sensor:
IEI Reference
— mg ¥ Cross talk '] Far analysis — CrossTalk
@ History il
255 r | Confim || Cancel | J .
224 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 : ................................................................

2) Kilicken Sie auf die Taste Alles lesen; das System startet sofort die Grapherstellung. Sobald die
letzten 32 Messungen gesammelt sind, wird der Graph dargestellt:

— Mear peak out — Total peak out — Peak missed — Total out '] ON status

14 4
12 3

10 3

Hystory
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Wissenswertes - Wie man den Verlaufsraphen liest

Der Verlaufsgraph zeigt den Verlauf des Stellplatzes: die letzten 32 Messungen der Sensoren werden
angezeigt: es gibt zwei Graphen, der erste bezieht sich auf die Anzahl der in den letzten 32 Messungen
festgestellten Spitzen, der zweite stellt die Messung des Bereichs dar, die durch den Graphen
dargestellt wird

Spitzengraph

Nah Spitze aus
Wenn der Wert des Feldes Nah Spitze aus den in der Sensorliste fiur den ausgewahlten Sensor
eingestellten Wert Uberschreitet, wechselt der Stellplatzzustand von leer auf belegt;

Gesamt Spitze aus

Dieses Feld definiert die Gesamtspitze, die sowohl in den weilten als auch den griinen Bereichen
vorhanden ist.

Wenn der Wert des Feldes Gesamt Spitze aus den in der Sensorliste flir den ausgewahlten Sensor
eingestellten Wert Uberschreitet, wechselt der Stellplatzzustand von leer auf belegt;

ON-Status
Wenn der Stellplatz in den Status belegt tibergeht, wird der Bereich der Verlaufstabelle rot markiert;
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Beispiel: Differenz zwischen dem Zustand leer und belegt

Das folgende Bild zeigt die letzten 32 Messungen, die von einem Sensor durchgefihrt wurden,
wahrend der Stellplatz leer ist: Sowohl die Linien Nah Spitze aus und Gesamt Spitze aus bleiben unter
dem minimal erforderlichen Wert, um den Stellplatz von leer auf belegt umzustellen. AuRerdem ist die
Sensorzeile des Kalibrierfensters nicht rot hinterlegt.

T T—r— — s |

Sensor charts | |ag Bus activity

[ Unselect all sensars I Write sensor settings I Calibrate free bays |
- — = Near peak out = Total peak out Peak missed = Total out 7] ON status
Name SinAddress | Llp  Mear peakout | Total peakout | Nearendf <)
’ [ e
B @& Lnet r‘ % -
¥ @ K9SBPSUSLAS 021152022 111 I 1 Peak 2 Peaks I =
=

[ @ Ki0SBPSUSLAS 021.148.191 11.2 1 Peak 2 Peaks 2,04y a0

Das folgende Bild zeigt die letzten 32 Messungen, die von einem Sensor durchgefihrt wurden,
wahrend der Stellplatz belegt ist: die Linien Nah Spitze aus und Gesamt Spitze aus liegen tGber dem
minimal erforderlichen Wert, um den Stellplatz von leer auf belegt umzustellen. AuRerdem sind sowohl
der Verlaufsbereich als auch die Sensorzeile des Kalibrierfensters rot hinterlegt.

Flachengraph
Eine Berechnung der durch den Graphen dargestellten Flache wird durchgefihrt, um die

Referenzwellenform mit der gemessenen zu vergleichen: Wenn der Wert des Koeffizienten in dem
Graphen mehr als 25 betragt, wird der Sensor auf belegt gesetzt.
Das folgende Bild zeigt die letzten 32 Messungen, die ein Sensor bei leerem Stellplatz durchflihrt: Die

Flachenmessung ist 0.
Wenn der Stellplatz belegt ist, zeigt der Graph die letzten 32 Messungen, die tber 0 liegen.

-
= Area num sample ¢ | ON status

200 —
180 3

160 3

120
&0 3

40 3

o 3

Hystory
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Ubersprechen

Dieser Teil des Handbuchs befasst sich mit allgemeinen Ubersprechproblemen, auf die der Benutzer
wahrend der Projektkonfiguration stofen kann und stellt einige Losungen vor.

ANM.: Dieses Problem sollte gelést werden, bevor mit der Projektentwicklung fortgefahren wird

So erkennen Sie, ob eine Ubersprechbedingung vorliegt

Wenn eine Ubersprechbedingung einen oder mehrere Sensoren betrifft, die in der Konfiguration
vorhanden sind, wird fir jeden Sensor das Ubersprechsymbol im Feld Sensordiagnose-Status des
Fensters Kalibrierung angezeigt. Wie im roten Rechteck unten dargestellt, haben die Sensoren mit LLP
1.1.1 und 1.1.5 eine Ubersprechbedingung. AuBerdem kann die Option Ubersprechen aus dem
Kombinationsfeld Diagramm auswéhlen ausgewéahlt werden: Das Ubersprechen wird (falls vorhanden)
mit einer roten Linie des ausgewahlten Sensors angezeigt.

E Select all sensors ‘] f Read sensor settings 1 f Update diagnostic 1 Sensor details
[ Unselect all sensors 1 Write sensor settings I Calibrate free bays ] Sensor charts | Log Bus activity
Find text*™* Select chart | Measure;Reference Cross-talkHistory [id [ Read all seleeted | [+ Read peake | -
Sin Address Llp  Tem... Sensor diagnostic status @ Base Holder: SIN=021.149.191 LLP=1.1.5 BUS=1 ADD=2
B @ ® Linet . :g Sensor  SNz--eoeooeee FW=40.1.820
: ki
’ @ KI9SBPSUSL4S 021152022 111 29°C WE 1)) é — Measure — Reference ] Peak lMask 7] Far analysis — CrossTalk
@ KI0SBPSUSLAS 021,148,191 1.1.5 26°C |! ))}
- 258
224
192 4
160 o
128
o
64
v
< (] 3
—
Selected modules: 2

Wissenswertes - Ubersprechproblem

Ein Hauptproblem bei der Verwendung von Ultraschallsensoren auf einem Parkplatz, auf dem mehrere
Linien vorhanden sind und viele Sensoren nahe beieinander installiert sind, ist eine Art von Interferenz,
die als Ubersprechen bezeichnet wird. Ubersprechen tritt auf, wenn zwei (oder mehr) Ultraschallsensoren
in der Nahe das Signal eines anderen Sensors empfangen: Wenn die Sensoren direkt aufeinander und
in die Erkennungsbereiche des anderen gerichtet sind, besteht eine gute Chance auf Ubersprechen. Um
dies zu vermeiden, arbeiten die Sensoren nicht gleichzeitig, sondern werden vom System in vier
verschiedenen Zeitintervallen aktiviert, wie im folgenden Beispiel beschrieben:

LINE 1

1.1.10

» 1.1.3
® 1.14
® 1.1.5
® 1.1.6
®» 1.1.7
® 1.1.8
® 1.19

1
® 112
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= Slot1 Der Sensor mit LLP 1.1.1 sendet/empfangt das Signal gleichzeitig mit Sensor 1.1.5 und
Sensor 1.1.9;

= Slot2: Der Sensor 1.1.2 sendet/empfangt das Signal gleichzeitig mit Sensor 1.1.6 und Sensor
1.1.10;

= Slot3 Der Sensor 1.1.3 sendet/empfangt das Signal gleichzeitig mit dem Sensor 1.1.7;

Diese Funktion sollte sicherstellen, dass Sensor 1 nicht von Sensor 2gestort wird, auch Sensor 2 wird
nicht von Sensor 1 und Sensor 3beeinflusst. Sensor 1 und Sensor 5 sind zu weit voneinander entfernt,
um gestort zu werden. Dennoch kann es Situationen geben, in denen es in der Umgebung zu
Ubersprechen kommen kann.

Die folgende Tabelle zeigt die tiblichen Szenarien, in denen Ubersprechen vorkommen kann, und die
vorgeschlagene Ldsung:

Zustand Lésung

Um das Problem zu I6sen, muss die LLP-
Adressierung der zur LINE2 gehdrenden Sensoren
geandert werden: Der Benutzer kann die LLP-
Adressen wie im grinen Rechteck unten gezeigt
neu adressieren:

Bei den Sensoren mit LLP 1.1.1 und 1.2.1
besteht eine gute Chance auf Ubersprechen,
wenn sie in einer Situation wie unten gezeigt
montiert werden:

[ | LINE 1
<~ ko < v o | |
D) SRl SRR :f :f— :’f«
121 ¢ 126 [ - - |
1.2.2 125 |
N 1.2.3| —|
w | ol 1.24
5| 124 | 2/l 123
125 |
| 122
1.2.6 121
= i
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In der unten gezeigten Situation, in der die
Sensoren direkt aufeinander gerichtet sind,
und innerhalb der Erkennungsbereiche der
beiden Sensoren, besteht eine gute Chance
auf Ubersprechen. Die Sensoren haben
unterschiedliche LINIEN aber die gleiche
POSITION Adresse.

LINE 1

-
N
w
N

L T]L_

4—&.%..-—»
=~
w

LINE 2

Um das Problem zu I6sen, muss die LLP-
Adressierung der zur LINE2 geh6érenden Sensoren
geandert werden: Der Benutzer kann die LLP-
Adressen wie im griinen Rechteck unten gezeigt
neu adressieren:

LINE 2
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19 Farben der LED im Sensor SBPUSLXxx festlegen

Die Sensoren SBPUSLxx sind mit einer RGB-LED ausgestattet, deren verfligbare Farben im Meni Car
park project settings (Parkhausprojekt-Einstellungen) festgelegt werden miissen.

Die verfugbaren Farben werden anschlieRend mit den verschiedenen Kategorien des Zustands
verknupft, den der Sensor anzeigen kann, zum Beispiel frei, besetzt, VIP, schwangere Frauen usw. Die
Verknipfung wird mithilfe des CPY-Servers ausgefuhrt (siehe ,Handbuch CPY-Server®).

Modbus Database  Help

Shlde setup car Park pl’oject Edit car park project settings |
ol a? Sensor colour settings \
i Wizard steps Colours settings - (
CPY server Red  Green Blue {
Configurations/controllers lst rosso | 15| o ol (
Sensor colour seftings vee | o s o}
snione| 52 ol )
[ s of [T
8 Gao | 5[ 1| of ] (
Modules Ciano ’—0"—15”—5‘-
Barco | 15| 15| 15| |
Par T R | i
() = e N :
| @] s — - [ o]
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20 Sensor kalibrieren (CP1)

Nachdem der Sensor tber dem Stellplatz montiert wurde, muss er kalibriert werden, damit er zwischen
einem freien und einem belegten Parkplatz (Stellplatz) unterscheiden kann.

Die Kalibrierung muss ohne die Anwesenheit eines Fahrzeugs ausgefihrt werden, damit der Abstand
vom Sensor zum Boden in unversperrter Luftlinie in den Sensor programmiert werden kann. Anhang
dieses programmierten Abstands erkennt der Sensor anschlieRend, ob der Stellplatz belegt ist oder nicht
(siehe Carlo Gavazzi CP3 — Handbuch und Installationsanleitung).

Die Kalibrierung muss ausgefiihrt werden, nachdem die Konfiguration in den UWP 3.0-Controller
geschrieben wurde. Der Parkplatz muss dazu leer sein.

Klicken Sie zum Starten des Kalibrierungsvorgangs auf das rot umrandete Symbol, nachdem das
UWP3.0-Tool die Verbindung zum Controller hergestellt hat:

Program setup Modbus Database

Das folgende Fenster wird angezeigt:

cmlm! =

Calibeation |
i ]
| — [ 3k . 1 "
I secsoowor | [ up b — | Automatic mode
-y Manual mode
5 [ @ Unet 2l
i E Enable push-button for calibration
@ line 2 . ®

Maraaty st goncctoteer [ 2

Find text

—

e Sensoren im Zustand besetzt sind rot markiert.

e Sensoren, die einem Sensor im Zustand besetzt benachbart sind, werden gelb dargestellt, da sie
moglicherweise durch das Fahrzeug auf dem benachbarten Parkplatz beeinflusst werden.

e Sensoren im Zustand frei sind weild markiert.

Fur jeden Sensor werden Typ und Abstand angezeigt.
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Schritt 1: Module auswahlen

So wahlen Sie die Module aus:

e. Klicken Sie auf Select all (Alle auswahlen), um alle Sensoren zu kalibrieren.

f.  Uberpriifen Sie nacheinander alle Sensoren.

@ ®Kk2sBPSUSLAS 021151206 11,1

[ ®K3SEPSUSLAS 021152022 1,12

ﬁ.KASBPSUSMS ouis202 122
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g. Wahlen Sie die Sensoren nach ihrem Typ aus.

[ @ K2 5BPSUSLAS 021151206 111

[ @ K3SEPSUSLAS 021152022 112

U @ K4 SBPSUSLAS 021152012 1,22

Es wird dringend empfohlen, héchstens 20 Sensoren zur selben Zeit zu kalibrieren.
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Schritt 2: Abstand zum Boden und Art der Befestigung schreiben

So schreiben Sie verschiedene Einstellungen in die einzelnen Sensoren

1) Wahlen Sie fur jeden Sensor die Art der Befestigung aus: Lane (Fahrspur), wenn der Sensor in
der Fahrspur montiert ist, oder Above the car (Uber dem Fahrzeug), wenn er oberhalb des
Parkplatzes angebracht ist.

SIN Lane, Line... Mgunting Distance EDs of ¥

B W Linet .
' (1€ K3SBPSUSLA 021149197 1.1.1 G & 2 = Enable push-button for calibration ®

[ @ k2sePsusl4021151206 112 e 2 = Manually set distance to fioor 2 !

Above the car

[ @ K4sBpsUSL4 021152012 113 e 204 ®x N
1 Find text
B @@ ez
| [0 © K6SEPSUSLA021.001.004 121 Lane 225 =

[ © K75BRSUSLA 02100143 122 Lane 225 %

[ © Kk8ssPsUSLA 021032048 123 Lane 25 %

Legen Sie in der Spalte Distance (Abstand) fir alle ausgewahlten Sensoren den Abstand zum
Boden fest, und klicken Sie dann auf Write data (Daten schreiben).

Calibration

Ul - rutomosic mode
SIN Lane Mounting o e
B @@ et &
| e T PR e e woen| mE [ Enable push-buttan for calibration ®
M @ K258PSUSL4021.151.206 112 Above th..! = Manually set distance to floor E
| [ @ K4SIPSUSLA2LISZ0NZ 113 Above th... s X e
8 E® 2
| [ © K658PSUSLA021.001.004 121 Lane 225 =
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Gleichen Abstand und gleiche Art der Befestigung in ausgewahlte Sensoren schreiben

1) Offnen Sie die Multiediting-Sitzung (Mehrfachbearbeitung) am unteren Rand des Fensters.

Il @ & ® Lne1t

) @ K3SBPSUSLA021.149.197 11,1 Above th..
| @ K2 SBPSUSL4 021.151.206 1,12 Above th...
| ) ® K4SBPSUSLA 021.152012 1,13 Above th...
|8 @® Lne2

D & K6SBPSUSL4 021.001.004 121 Lane

2) Wabhlen Sie die Teilenummer der Sensoren aus

B @) @ Linet 4| 2

M ©K238PSUSLAS 021151206 1,11 Lane 196 x

O K3 SBPSUSL4S  021.152.022 112 Lane 196 *

M OK45BPSUSLAS 021152012 122 Lane 204 x
B8 [  Line 2

[ ©K6SBPSUSLAS 002247015 1,12 Lane 204 x

[ OK7SEPSUSLAS 002247027 121 Lane 196 b

[ ©K8SBPSUSLAS 002247025 123 Lane 204 ®

Handbuch UWP 3.0-Tool 128



Aut o ion Components

CARLO GAVAZZ| ¥

3) Wenn Sie nur die Art der Befestigung in die ausgewahlten Sensoren schreiben méchten, klicken
Sie auf die Schaltflache Apply (Ubernehmen) unter dem Feld Mode (Modus).

= (Select all)
™ bove the car
Line 1 Lane

Line 2 (Counter function

K5 SBPSUSC 021.152.022 1,21

K7 SBPSUSL 021.114.1%6 1,23

1) Wabhlen Sie die Art der Befestigung und den Abstand aus.

» Wenn Sie nur den Abstand in die ausgewéhlten Sensoren schreiben méchten, klicken Sie auf
die Schaltflache Apply (Ubernehmen) unter dem Feld Distance (Abstand).

°
e Wenn Sie sowohl Abstand als auch Entfernung schreiben méchten

3 v e cortneCoutr
| P e T Mounting
Distance 2
I % Linet E
I LEDs off (]
: @ ® Line2
: [ © Ksselo2nis2022 121 Co. 25 #®
) E' K7 SBI021.114.196 123 la. 2 X/ ﬂ][tn
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Nachdem die Sensoren kalibriert wurden, kann der Abstand durch einen Klick auf Update sensor data
(Sensordaten aktualisieren) ausgelesen werden.

Diagnostic of the sensor

Wenn die Einstellungen im Tool und auf dem Sensor konsistent sind, wird neben der Teilenummer des
Sensors ein griiner Punkt angezeigt, andernfalls ist der Punkt rot.

Modules Modules

B8 & @ Lined [‘I B @ ® Linet
@ & Kk3seRsUSL 021148191 112 Above the.. 204 ® [ @k3spsUsL  oz1149181 112 Above the... 204 ®
@ ) K4 SBPSUSL45  021.114.063 113 Lane 225 k3 @ @ K4 SBPSUSL4AS  021.114063 113 Lane 208 ®

B @ @ Line2 —_— [ [# Line2
[ ©K58PSUSLAS 021152022 121 Lane 2325 x 7] ®K538PSUSLAs 021152022 121 Lane 196 ®
[ ©K6SBPSUSLAS 021152012 122 Lane 225 ® @ ®@K6SBPSUSLAS 021152012 122 Lane 208 ®
@ © K7 SBPSUSL45  021.151.206 123 Lane 225 k3 IZI @ K7 SBPSUSL45  021.151.206 123 Lane 196 ®

Daten mussen synchronisiert werden.

B (¥ (¥ Line1
¥ @ K5SBPSUSL45  021.114201 11,1

V] @ K4SBPSUSL4S 021114061 1,13

Daten sind synchron.

B (% [# Line2

/] ® K6 SBPSUSL: 002.247.015 11,2

[V/] @ K7 SBPSUSL: 002.247.027 1,21

[] © K8 SBPSUSL: 002.247.025 123
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Schritt 3: Sensoren kalibrieren

Es gibt zwei Moglichkeiten zur Kalibrierung der Sensoren: die Ausfiihrung der Kalibrierungsbefehle aus
der Ferne mithilfe des Tools und die lokale Ausfiihrung mithilfe der Taste am Sensor.

Calibration

Automatic mode

[*
L

g, Line,...  Mounting | Distance LEDs off

Manual mode

B (@ ®) Line1
Enable push-button far calibration ® ["Send command |
¢ @) ®K258PSUSL 022023180 111 Above the... zzsa ®
¥ @ k2sepsusL 021140191 1,12 Above the... 204 = Manually set distance to floor Send command
) @ K4SBPSUSLAS  021.114063 113 Above the... 208 ® i ot
ind fe
B8 (& [ Line2
[ ®K558PSUSLS 021152022 121 Lane 196 ® ‘

Fernkalibrierung

Nachdem der Abstand geschrieben wurde, klicken Sie auf Start calibration (Kalibrierung starten).
Es wird ein Fenster angezeigt, in dem Sie die Sensoren fiir die Kalibrierung auswahlen kénnen.

|- Some bays are occupied

Calibrate only empty bays

Calibrate empy and adjoining bays
Calibrate all

Calibrate only empty bays (Nur leere Stellplatze kalibrieren): Wenn diese Option ausgewahlt wird,
kalibriert das System nur die freien Stellplatze.

Calibrate empty and adjoining bays (Freie und benachbarte Stellplatze kalibrieren): Bei Auswahl dieser
Option kalibriert das System die freien Stellplatze und die gelb markierten Sensoren (gelb
markierte Sensoren grenzen direkt an Sensoren im Zustand besetzt an).

Calibrate all (Alle kalibrieren): Wenn diese Option ausgewahlt wird, kalibriert das System alle Sensoren.

Klicken Sie auf Confirm (Bestatigen), wenn Sie lhre Auswahl getroffen haben. Fir die ausgewahlten

Sensoren wird ein automatischer Vorgang gestartet, und der Abstand in Luftlinie wird im Sensor
gespeichert, ohne dass weitere Aktionen erforderlich sind.
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Kalibrierung vor Ort

a) Aktivieren Sie die Taste am Sensor, und klicken Sie auf Send command (Befehl senden).

Calibration

Autematic mode

-

Manual mode

Enable push-button for calibration |¢| @

Manually set distance to floor 2.04 Send command

b) Starten Sie die Kalibrierung, indem Sie sich von Sensor zu Sensor begeben und die Tasten
driicken: Die gelbe LED blinkt schnell.

c) Es wird empfohlen, die Taster zu deaktivieren, nachdem der Kalibrierungsvorgang
abgeschlossen wurde, damit sie nicht von unbefugten Personen betatigt werden kdénnen.

Bei Auswahl der Einstellung Above the car (Uber dem Fahrzeug) kann der Abstand zum Boden
durch den Kalibrierungsvorgang tiberschrieben werden.
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Falls bei der Kalibrierung Fehler auftreten, werden diese rechts unten im Kalibrierungsfenster und durch
ein Symbol neben dem Sensornamen im linken Teil des Fensters angezeigt.

B8 [ et

[ Ox258PSUSL 022023180 111

Albowe the car

- D Enable push-buttce for calibraton x | Send commana ]
7l Ilanually set distance to ficor [ 204 E
| IR 002247053 K3 SBPSUSL 1.1.2 .@TI |

Sie kénnen auch nur die Sensoren erneut kalibrieren, bei denen die Kalibrierung fehlgeschlagen ist:
Wahlen Sie im Feld Manually set distance to floor (Abstand zum Boden manuell festlegen) den Abstand
zum Boden aus, und klicken Sie auf Send command (Befehl senden).

Klicken Sie auf Update diagnostic (Diagnose aktualisieren), um den Status der Sensoren zu aktualisieren:
Die Software liest den Diagnosestatus der ausgewahlten Module.

Folgende Fehler kdnnen vom System erkannt werden:

Quickinfo

Beschreibung

,Calibration error*
(Kalibrierungsfehler)

Es wurde keine Reflexion vom Boden empfangen. Der
Montageabstand muss manuell festgelegt werden.

,Cross talk error” (Fehler
durch Ubersprechen)

Es wurden Signale anderer Sensoren empfangen.

,Faulty sensor element”
(Beschadigtes Sensorelement)

Der Ultraschallsensor ist beschadigt oder tUberdeckt.

»Faulty pushbutton”
(Beschadigter Taster)

Die Taste am Sensor ist standig aktiv.

,Faulty base holder”
(Beschadigte Grundhalterung)

Die Grundhalterung des Sensors ist beschadigt.

,Dupline voltage drop”
(Dupline-Spannungsabfall)

Die Dupline-Leitung ist zu lang oder der Stromverbrauch
ist zu hoch, sodass es zu einem Spannungsabfall
kommt.

,Power voltage drop error”
(Abfall der Betriebsspannung)

Spannungsabfall auf drittem Dupline-Leiter
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