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1 Introduccion

UWP 3.0 Tool ha sido desarrollada para la configuraciéon del UWP 3.0, un ordenador programable Linux
embebido disefiado especificamente para aplicaciones de parking y de automatizacién de edificios.
UWP 3.0 Tool se emplea también para escribir la configuracion en los servidores SBP2CPY24.

Todas las funciones estan representadas mediante simbolos graficos, y todos los parametros relativos
a las funciones se configuran localmente en el ordenador tras lo cual se transfieren al UWP 3.0 a través
de Ethernet. Algunos de los parametros de funciones pueden cambiarse posteriormente mediante la
conexion remota al controlador (servidor web, correo electrénico, SMS, Modbus, etc.) segun se describe
mas adelante en el presente manual.

De igual forma, los datos del UWP 3.0 también pueden cargarse y modificarse.

No es preciso que el ordenador esté conectado a un controlador UWP 3.0 para efectuar una
configuracion.

Las ilustraciones de este manual pueden diferir de las que se muestran en su pantalla. No se trata
necesariamente de un error, sino que puede estar originado por el uso de diferentes versiones.

El contenido del presente manual puede modificarse sin previo aviso.

Requisitos

Requisitos minimos de hardware

Un ordenador con Microsoft® Windows®

Pantalla con una resolucién minima de 1024x768 pixeles

1 GB de espacio en disco

Un puerto Ethernet y un cable o un lector de tarjetas SD o un puerto USB 2.0 o superior

Requisitos de software

e  Microsoft® Windows® 10/8.1/8/7/Vista/ (32 o 64 bits)
e Microsoft Dot-Net Framework 4.5

Como leer el nimero de la version de software

El numero de revision del UWP 3.0 Tool presenta la siguiente estructura:

Numero de
compilacion

Mayor | Menor | Revision

e Mayor: identifica las funciones principales del software. Se incrementa al agregar nuevas
funciones o si realizan grandes cambios en las ya existentes.

e Menor: identifica la version de la publicacidon mayor y aumenta cuando se incorporan
correcciones de errores o pequefias funciones nuevas.

e Revision: identifica el estado de la publicacién.

1 beta: solo para uso interno
2 beta controlada: para compartir con clientes seleccionados para la prueba en campo
3 final: disponible para todo el mundo en la pagina web de Carlo Gavazzi

e Numero de compilacion: se trata de un nimero interno que incluye en dia en el que se ha
compilado la publicaciéon

Manual del UWP 3.0 Tool 6
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2 Instalacion

UWP 3.0 Tool puede descargarse de la pagina web de seleccion de productos de Carlo Gavazzi. Para
instalar el software, tan solo debe hacer clic en el archivo Setfup.exe y seguir las instrucciones en pantalla.

Para contactar con el controlador UWP 3.0, el usuario tiene a su disposicion diferentes modos de
conexion:
e conexion a través de Ethernet
¢ mediante cable mini-USB
e conexion a través de moédem
¢ remotamente usando MAIA Cloud (VPN)
MAIA Cloud es compatible con SBP2CPY24 a partir de la versién 2.6.3.

Tras encender el equipo, la unidad maestra UWP 3.0 esta lista para funcionar después de

aproximadamente 1 minuto. Solo cuando el LED BUS amarillo comienza a parpadear, estara preparada
la unidad maestra.

Como conectar la unidad maestra UWP 3.0 con conexion Ethernet

Para conectar la unidad maestra UWP 3.0, el usuario debe hacer clic en el icono resaltado en rojo en la
ilustracion inferior: UWP 3.0 Tool comenzara la bisqueda del UWP 3.0 conectado a la red Ethernet.

B = H | \f}’ [E | % @ Fr @?ﬁ SBWEB BACnet Controller configurator ]

(78 Views PReports Add Programsetup Modbus  Database

B R e

Mulfi  Newglobal Resctcument Open Save Save H ' Compile Send configuration  Sendto  Readfom | Modules Orphand Controllers |  Cpy:
figuration~  configurati project : configuration project  t0SBPICPY24  controller controller ! Lontroll
Project i Configuration | Discovery

Nota importante

Si el ordenador funciona con el cortafuegos de Windows o un cortafuegos o programa antivirus de
terceros, asegurese de que los puertos 52325, 10000, 10001, 80, 443 no estan bloqueados (paquetes
de entrada/salida). UWP 3.0 Tool utiliza estos puertos para buscar la unidad maestra en lared y para la
comunicacién. Si un cortafuegos bloquea estos puertos, UWP 3.0 Tool no podra encontrar los
controladores en la red ni utilizar las Live Signals (Sefiales en vivo).

Asegurese de que la configuracién IP de la unidad maestra coincide con la configuracion IP del ordenador
utilizado: debe tener la misma clase IP y la misma direccién de mascara de red.

Si el ordenador tiene mas de una tarjeta de red o si tiene muchas direcciones IP, es posible seleccionar
la red correcta de la lista (véase la siguiente imagen): debe ser la misma a la que esté conectado el UWP
3.0.

Discovery manager

Network [ Ethernet 2: 192.168.4.242 Q E

IP Address « DHCP MName Firmware revision Family
192.168.4.11 Van Der V.L. 00:19:EE:10:13:D4  R583BACNET SB2WEB24 1
192.168.4.194 “  von min Kompatibilita 00:19:EE10:17:FD  RS558BACNET ! sB2weB24

Manual del UWP 3.0 Tool 7
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Cuando hace clic en el icono marcado en rojo, UWP 3.0 Tool comienza a buscar controladores. Si
encuentra una o mas unidades, se abre una ventana en la que puede seleccionar el controlador al que
conectarse.

Seleccione la unidad maestra en la lista o Cancel si no desea
realizar en ese momento la conexion.

Después de que el usuario haya pulsado Connect, el LED rojo
del UWP 3.0 seleccionado comienza a parpadear, y se
establece la conexion.

Coémo efectuar la conexion con un cable mini-USB

El controlador UWP 3.0 puede conectarse al ordenador por medio del puerto mini-B situado en el frontal
de la carcasa y protegido por la cubierta frontal. Para obtener mas informacién técnica, consulte el
manual de hardware.

Para realizar la conexion se necesita lo siguiente:

e Un cable USB 2.0 de tipo A / mini-B (no se suministra junto con el controlador UWP 3.0).

e El paquete mini-USB driver.zip disponible en la pagina web www.productselection.net, en el
apartado relativo al UWP 3.0.

El procedimiento de instalacion del controlador puede cambiar ligeramente en funciéon del sistema
operativo del ordenador del usuario: siga las instrucciones méas abajo.

Manual del UWP 3.0 Tool 8
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Como instalar el controlador mini-USB para Windows 7 / Vista / XP

CARLO GAVAZZI

Abra el archivo "mini-USB driver.zip" y guarde el archivo linux.inf en su ordenador. Seguidamente, instale

el controlador como se indica a continuacion:

1. Enchufe el conector USB en un puerto USB libre del ordenador y el conector mini-USB en el

puerto mini-B del UWP 3.0.

2. Vaya a Panel de control y abra Administrador de dispositivos.

Localice el dispositivo RNDIS/Ethernet Gadget, haga clic con el botdn derecho del ratdn y
seleccione Actualizar software de controlador... como muestra la siguiente imagen.

File Azione Visualizza ?

e mHe &

—
I

4w NB
4 -|[5 Altri dispositivi
: 7 RNDIS/Ethernet Gadget

i
P Q auiene Update Driver Software...
> M Computer Disable

»-% Controller aud
b 45 Controller di a
b -§ Controller USE Scan for hardware changes
> 18| Dispositivi di s
» 8% Human Interf4 Properties
b -F Intel WilISB
> B Mouse e altri dispositivi di puntamento

o Y5 Porte (COM e LPT)

> Jo¥ Processori

4-&F Schede di rete

| %3 Cisco Systems VPN Adapter for 64-bit Windows
;F Intel(R) 82579LM Gigabit Metwork Connection
&¥ Intel{R) Centrino(R) Ultimate-N 6300 AGN

3 Microsoft Virtual WiFi Miniport Adapter £2

H vy Scheda miniport WiFi virtuale Microsoft

> B Schede video

> B Schermi

> 2 Tastiere

Uninstall

> =y Unita disco
-5 LInita DVD/CN-ROM

m

4. Seleccione la opcién Buscar software de controlador en el equipo.

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 drive[‘/\éoftware manually.

Manual del UWP 3.0 Tool
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5. Busque el archivo del controlador linux.inf y haga clic en Aceptar.

Browse for driver software on your computer

Search for driver software in this location:

Ch\Users\Desktop'imini-USB driver\Linux.inf A Browse...

[#]Include suly Browse For Folder ﬂ

Select the folder that contains drivers for your hardware.

[» 4 Public ~
L™
2 Letm 41 f‘ljc'mputer_ . n -
This list 1> =& Floppy Disk Drive (A:) | diver
softwan A& Windows (C) -

4| Desktop L3
. mini-USB driver

L Prooram F: o0

To view subfolders, dick the symbol next to a folder.

[ OK ][ Cancel ]

6. Se detecta el controlador Linux USB Ethernet/RNDIS Gadget. haga clic en Siguiente para
continuar.

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

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

Show cempatible hardware

Model

Linux USB Ethernet/RMDIS Gadget

/b This driver is not digitally signed.

Tell me why driver signing is important

Manual del UWP 3.0 Tool 10
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7. El controlador se instala segun muestra la siguiente imagen.

Windows has successfully updated your driver software

Windows has finished installing the driver software for this device:

E' Linux USB Ethernet/RMDIS Gadget
-

8. Una vez se haya instalado el controlador, en la categoria Adaptadores de red aparecera una
tarjeta de red virtual con el nombre Linux USB Ethernet/RNDIS Gadget como puede verse en la
siguiente imagen. El controlador otorga automaticamente una direccion IP dinamica al
controlador/ordenador conforme a la IP real del ordenador.

File Action View Help

@ Hm ®

412 WINT-64
> 48 Computer
b g Disk drives
> B Display adapters
b -4 DVD/CD-ROM drives
g IDE ATA/ATAPI controllers
b = Keyboards
> -8l Mice and other pointing devices
> & Monitors
4 Network adapters
&F Allied Telesis AT-2814FX
Reattek PCle GBE Family Controller

- [Jy WD SES Device USE Device
> T Portable Devices
5 Y5 Ports (COM & LPT)
> 2 Processors
>4 Sound, video and game controllers
> 48 System devices
> -§ Universal Serial Bus controllers

Por ejemplo, si el ordenador tiene la direcciéon IP 192.168.0.10, la tarjeta virtual se creara con la

direcciéon 192.168.254.xxx, y al controlador UWP 3.0 se le asignara la direccion IP
192.168.254.254.

9. Introduzca la direccioén IP 192.168.254.254 en el UWP 3.0 Tool y pulse Connect como se muestra
en la imagen:

Ball 192.168.254.254

Manual del UWP 3.0 Tool 11
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Como instalar el controlador mini-USB para Windows 10/8.1/8

0E

Task Manager

Control Panel
File Explorer
Sear

Run

Shut down or sign out

Deskto

2. En Ver por: Iconos pequerios, haga clic en Administrador de dispositivos.

AllC Panel ltems

Administrative Tools
B BitLocker Drive Encryption

7 Date and Time

Adjust your computer’s settings

& Device Manager

Ease of Access Centre
Flash Player

*& HomeGroup

Internet Options

E= Keyboard

25 Power Options
@ Recovery

¥ Security and Maintenance
£ Storage Spaces
[l Taskbar and Navigation
i Windows Defender

[ Work Folders

5 Network and Sharing Centre

4 [H » Control Panel > All Control Panel ltems

g AutoPlay

Kl Colour Management
[ Default Programs

Hai Devices and Printers

EJ File Explorer Options

A Fonts

DT Audic Control Panel
] iSeries Access per Windows
€% Language

& Personalisation

™ Program Updates

P Region

i Sound

& Sync Centre

[ Troubleshooting

& Windows Firewall

v O Search Control P... 2

View by:  Smallicons

W Back up and Restore (Windows 7)
[E Credential Manager

& Dell Touchpad

[0 Display

£ File History

-

FreeFall Data Protection
Indexing Options

Java

Mouse

Phone and Modem

Programs and Features

RemeteApp and Desktop Connections
Speech Recognition

System

User Accounts

HdE =R EelE b

Windows Mobility Center
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3. Antes de conectar el cable mini-USB al ordenador y al controlador UWP 3.0, haga doble clic en
la lista de categorias de hardware en la categoria Puertos (COM y LPT) y tome nota de los
puertos de comunicaciones en serie (COM) en uso. En el siguiente ejemplo, el Unico puerto de
comunicaciones en serie es COM1.

o Device Manager = (m]
File Action View Help
e @ E HElE
v & NB ~
> i Audioinputs and outputs
> 3 Batteries
» 3 Computer
> wm Diskdrives
> [ Display adapters
> & DVD/CD-ROM drives
> ) Human Interface Devices
> =@ IDE ATA/ATAP controllers
> @ IEEE 1394 host controllers
> Ju Imaging devices
> Keyboards
> [ Mice and other pointing devices
> [ Monitors
> (5 Network adapters
v a Ports (COM & LPT)
i Porta di comunicazione (COM1)
& Porta stampznte ECP (LPT1)
> =1 Print queues
> [ Printers
> [ Processors
> B Software devices
> 1 Sound, video and game controllers
> S Storage controllers

> @ System devices
« B llniusreal Gerial Ruc cantrallare v

4. Enchufe el cable mini-USB al ordenador y al controlador UWP 3.0. Tras unos segundos se afiade
automaticamente un nuevo puerto de comunicaciones en serie (COMx). En el siguiente ejemplo,
el nuevo puerto afiadido es COMA4.

o Device Manager

File Action View Help
e @E HEI B EX®
~ & NB ~
> i Audio inputs and outputs
> 3 Batteries
» 3 Computer
> wm Diskdrives
> [ Display adapters
> 2 DVD/CD-ROM drives
> ) Human Interface Devices
> =@ IDE ATA/ATAP controllers
> @ IEEE 1394 host controllers
> 3w Imaging devices
> Keyboards
> [ Mice and other pointing devices
> [ Menitors
> 50 Network adapters

~ il Ports (COM & LP
& Porta di comunicazione (COMT)

& Porta stampante ECP (LPT1)
> P Print queues
> M Printers
» [ Processors
> B Software devices
> 1 Sound, video and game controllers
> G Storage controllers
« B Suctemn Adeviree
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5. Haga clic con el botén derecho del ratén en el dispositivo y seleccione Actualizar software de
controlador...

File Action View Help
LY |Bm= 2 kX

~ & NB ~
> id Audio inputs and outputs
> 45 Batteries
> EH Computer

- Disk drives
[5d Display adapters
o DVD/CD-ROM drives
J# Human Interface Devices
“m |DE ATA/ATAPI controllers
§ IEEE 1394 host controllers
s Imaging devices
Keyboards
g Mice and other pointing devices
3 Monitors
I Metwork adapters
i Ports (COM & LPT)
E Dispositivo seriale USB (COMA1

(vvvvwvvyyvwvy

E Porta di comunicazione (II Update Driver Software... I
a Porta stampante ECP (LP” Disable

A Print queues Uninstall

1 Printers

u Processors Scan for hardware changes

B Software devices
iq- Sound, video and game cont
Gu Storage controllers
B Sustern devices
Launches the Update Driver Software Wizard for the selected device.

Properties

N N

v

6. En la ventana emergente, seleccione la segunda opcion Buscar software de controlador en el
equipo.

& Device Manager — O X
File Action View Help

e @E HEI2 EX®

v &

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

>
>
>
>
>
>
> @ IEES
>
>
>
>
>
-

= IDE — Search automatically for updated driver software

Windows will search your computer and the Internet for the latest driver software
=z Im for your device, unless you've disabled this feature in your device installation

Key settings.

7 Net —» Browse my computer for driver software
i Pol Locate and install driver software manually.

= Pri
= Pri
I Pro
0 sof
id- Sar
Sy Sto|

¥ Suctemn devices

R N
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7. En la siguiente pagina, seleccione la opcion Elegir en una lista de controladores de dispositivo
en el equipo

& Device Manager — [m] #
File Action View Help

= FIEIHEIE LX®

I Disy Browse for driver software on your computer

>
>
?
>
>
>
> @ IEE
>
>
>
>
>
hd

Search for driver software in this location:

| hd ‘ Browse...

[Tinclude subfolders

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

S
4 =

R
.=
g
=Y

8. Busque el archivo linux.inf, guardelo en el ordenador y pulse Abrir.

*

B Update Driver Software - Dispositivo seriale USE (COM4)

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

f h

. 3 Install From Disk o [ryouhavea
Il | oeate Eile
mm Locate File

Show ¢ Look in: | Linwx NDIS driver for SxWEE24 V| @ T |-

Maodel * Name Date modified Type

| 2] tinux.inf 02/11/2015 08:48 Setuplnfcl
Cuick access

Desktop
This ot .
Tell m . ﬂ.
Libraries
This PC

em renires

lSOf @ < >

lq' Sou MNetwork

Sy Sto File name: linpe inf w | I open |
B Sustern deviced

Files of type: Setup Information (*inf) ~ Cancel
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9. Pulse Aceptar en la siguiente ventana segun muestra la siguiente imagen.

@ Device Manager — O hs
File Action View Help

|0

> 5 Bat H Update Driver Software - Dispositivo seriale USB (COMA4]

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

g £ you h
> Hu =2 Install From Disk youhavea
= IDE g

H Insert the manufacturer’s installation disk, then make
=iz Im, | sUMSthatthe comect drivs s selectsd below

Show ¢

= Mol Medel

? Copy manufacturer's files from:

ﬁ C:\Users'Usersz\Desktop'\Linux NDIS driver for S v| | Browse..

This driver s digitally signed. Have Disk...

s e Tell me why driver signing is important

B Suckam Asuices v

10. El Linux USB Ethernet/RNDIS Gadget esta listo para instalarse. Haga clic en Siguiente para
proseguir con la instalacion. .

& Device Manager — m] x
File Action View Help

e mHE BE B EX®

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

>
>
>
>
>
>
> @ IEE
>
>
>
>
>
v

Hul Select the manufacturer and model of your hardware device and then click Next. If you have a
= I0E % Jisk that contains the driver that you want to install click Have Disk,

Show compatible hardware

= Model

ﬁ Met Linux USB Ethernet/RNDIS Gadget

; E: A\ This driver is not digitally signed.

[ Pro Tell me why driver signing is important

™
v
g

B Sucterm Aevices v
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Siga las siguientes instrucciones para deshabilitar el uso obligatorio de controladores firmados
SOLO si el usuario recibe el error mostrado en la siguiente imagen. En caso contrario, vaya al
paso 11.

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

Windows 10 obliga por defecto al uso de controladores firmados. Es posible deshabilitar esta
opcién para instalar controladores sin firma digital. Lleve a cabo los siguientes pasos para
deshabilitar el uso obligatorio de controladores firmados.

1. Haga clic en el Menu de 53 inicio y seleccione Configuracion.
2. Haga clic en Actualizacion y seguridad.

3. Haga clic en Recuperacion.

4. Haga clic en Reiniciar ahora bajo la opcion Inicio avanzado.
5. Haga clic en Solucionar problemas.

6. Haga clic en Opciones avanzadas.

7. Haga clic en Configuracion de inicio.

8. Haga clic en Reiniciar.

9. En la pantalla de Configuraciéon de inicio pulse 7 o F7 para deshabilitar el uso obligatorio de
controladores firmados.

10. El equipo se reiniciara, y el usuario podra instalar controladores sin firmas digitales.
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11. Nota: Windows 10 no detecta la firma digital de modo que, para instalar correctamente el
controlador, haga clic en Instalar este software de controlador de todas formas.

&y Device Manager - [m] x
File Action View Help

e DEEEP EX®

v & NB-UT( X ~

> A
> 9 Batf B Updste Driver Software - Dispasitivo seriale USB (COMA4)

B Windows Securi
> @ Disy Installj el

X Windows can't verify the publisher of this driver software

~ o B .

> i Ima —> Don't install this driver software

You sheuld check your manufacturer's website for updated driver software
> U Mic for your device.

> @ Net — Install this driver software anyway

~ @ Por Only install driver software obtained from your manufacturer's website or
disc. Unsigned software from other sources may harm your computer or steal
=] information.

> = Prin ( See details

B Sucterm devices

12. Una vez se haya instalado el controlador, en la categoria Adaptadores de red aparecera una
tarjeta de red virtual con el nombre Linux USB Ethernet/RNDIS Gadget #2 como puede verse en
la siguiente imagen.

o Device Manager

Ele Action View Help
e mEEEEEX®

v & NB ~

> i Audio inputs and outputs
> 3 Batteries
» 3 Computer
> Disk drives
> [ Display adapters
> &2 DVD/CD-ROM drives
> i Human Interface Devices
> = IDE ATA/ATAP controllers
> @ IEEE1394 host controllers
> 3w Imaging devices
> & Keyboards
> [ Mice and other pointing devices
> [ Monitors
~ G Network adapters
(5 Broadcom Netitreme 57xx Gigabit Controller
Intel(R) Centrino(R) Advanced-N 6200 AGN
[ Cinux USE Ethemet/RNDIS Gadget 22|
~ @ Ports (COM & LPT)
& Porta di comunicaziene (COM1)
& Porta stampante ECP (LPT1)
> A Print queues
> =0 Printers
o T Processors
> W Software devices

« il Srund viden and name cantrallare
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13. El controlador otorga automaticamente una IP dinamica al controlador/ordenador conforme a la
IP real del ordenador.

Por ejemplo, si el ordenador tiene la IP 192.168.0.10, la tarjeta virtual se creara con la direccion
192.168.254.xxx, y al controlador UWP 3.0 se le asignara la direccion IP 192.168.254.254.

El usuario puede introducir la direccién IP 192.168.254.254 en la barra de direcciones y hacer clic
en Connect. El icono de punto verde aparece a la izquierda de la barra de direcciones cuando se
ha establecido la conexion, segun puede verse en la siguiente imagen.
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Coémo conectar el controlador a través de un médem

Cuando el usuario deba conectar el controlador por vez primera, la conexiéon del médem no esta
disponible por lo que primero debe configurarse. Consulte el apartado Cémo configurar el médem en
el manual del sistema para obtener mas informacion
(http://www.productselection.net/MANUALS/ES/uwp3.0_tool.pdf).

En la barra de direccion IP el usuario puede introducir la direccion IP dinamica facilitada por el ISP o
puede cumplimentar directamente el DynDNS domain registrado (véase Cémo configurar los parametros
DynDNS al utilizar el médem): resulta preferible la segunda opcién puesto que UWP 3.0 Tool puede
actualizar la direccién IP dinamica proporcionada por la cuenta DynDNS cada vez que se reinicie el
modem.

Modules Signals | Logs

485

OI SxEWEBE#IP:Ii}f:uur.dynDhS.dnmaI Connect | E | T

Cuando se establece una conexion con el médem, la intensidad de la sefial de red se muestra por media
de una serie de barras segun puede verse en la siguiente imagen. Cuanto mayor sea el numero de
barras rojas, mas intensa sera la sefal de red.

Como conectarse al controlador remotamente a través de MAIA Cloud (VPN)

MAIA Cloud es la plataforma como servicio (o PaaS, del inglés Platform as a Service) Carlo Gavazzi
que permite conectar remotamente diferentes dispositivos remotos a la unidad UWP 3.0 y/o
SBP2CPY24. Los usuarios que tienen acceso a MAIA Cloud pueden facilmente alcanzar los gateway y
los endpoint, puesto que tengan los derechos de acceso necesarios, usando un ordenador y un
navegador estandar.

Para conectarse remotamente a través de MAIA Cloud usando el UWP Tool tiene que:

a. Conectar su UWP 3.0 a Internet

b. Registrarse y acceder a MAIA Cloud usando un ordenador y un navegador estandar
(enlace aqui)
Para mas informacién véase How to register on MAIA Cloud

¢. Anadir su dispositivo a MAIA Cloud.
En las aplicaciones Car park hay dos ejemplos de uso. Para mas informacién véase
MAIA Cloud for Car Park use cases

d. Irala pagina de inicio y configurar una conexién remota usando la aplicacion de UWP
Tool
Para mas informacién véase How to set up a remote connection using MAIA Cloud

Nota: MAIA Cloud es compatible con SBP2CPY24 a partir de la version 2.6.3 y con UWP 3.0 a partir de
la versién 8.4.0.3.
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Coémo configurar una conexién remota usando MAIA Cloud

Siga este procedimiento para establecer una conexion remota a UWP 3.0 activado desde MAIA Cloud

usando el UWP Tool:
1. Acceda a su MAIA Cloud (enlace aqui)

2. Abra la pagina de inicio o el menu principal y vaya a Devices > VPN

Nota: usted tiene que acceder a MAIA Cloud Connector plugin.

3.

Si quiere...

Entonces...

Usar la aplicacion del UWP Tool para crear
un tunel de VPN al UWP 3.0

Puede
a) Hacer clic en Vv para abrir o el menu desplegable
Connection del gateway
b) Hacer clic en el gateway que quiere conectar desde
el mapa y clic en Applications para abrir el menu
lateral Connection

Después, haga clic en el UWP 3.0 que necesita conectar para
abrir la aplicacion.

Nota: en la primera conexién tiene que definir la ruta para abrir
el SxTOOL.exe

Abrir todos los puertos de la aplicaciéon que
compone el perfil del gateway y del
endpoint

Puede
a) Hacer clic en § > Connect desde el menu Action del
gateway
b) Hacer clic en el gateway que quiere conectar desde
el mapa y clic en Connect.

Después puede abrir el UWP Tool e introducir la direccion IP
virtual de UWP 3.0 que encuentra en el menu desplegable o
lateral Connection.

Desconectarse del endpoint/gateway

Manual del UWP 3.0 Tool

Puede

c) Hacer clic en § > Disconnect desde el menu Action
del gateway

a) Hacer clic en V¥ para abrir o el menu desplegable
Connection del gateway/endpoint/gateway y clic en
Disconnect

b) Hacer clic en el gateway que quiere conectar desde
el mapa y clic en Disconnect
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3 Interfaz de usuario
Cuando se abre el UWP 3.0 Tool, se muestra la siguiente ventana:

SBWEB BACnet Controller configurator * [ D:ADocuments\SB Tool Projects\car parksbweb 1-7.0.1

Modbus  Database  Help

= e oy [

(Fx) Root - Entrance 1
Root
©

(Fx) Root - Entrance 2
Root

j— (Fx) Line 1 - Master zone counter
|2 ko sBPsUsCNT A Line 1

©]

— : (Fx) Root - Exit 1

£72| K18 SBPILED 0. ) @ Root

©

(Fx) Root - Exit 2
Root

©
(Fx) Root - Indicator
——J Root

©

¥ ks sersustis

€] k7 spsuscT

&2 k11 sBesusLas

Part number i el e S Location

[BB| seesusiss K5 SBPSUSL1S 002.112.083

‘g‘ SBPSUSCNT K7 SBPSUSCNT 002.112.078

‘E‘ SBPSUSCNT K9 SBPSUSCNT 002.112.080 Line 1

|8 seesusias K11 SBPSUSL45 002.112.087

‘ SHESXLSATH K13 SHESXLS4TH 001.015.056

1021682213 - e p—

La interfaz de usuario utiliza la herramienta estandar de cintas empleada actualmente por numerosos
softwares. Para acceder a una cinta, simplemente haga clic en el menu correspondiente.

SBWEB BACnet Controller configurator [ D:A\Documents\SB Tool Projects\Examplel.sbweb ]

Programsetup  Modbus  Datsbase  Help

En el menu File (archivo), el usuario puede crear un nuevo proyecto (configuracion sencilla o
configuracién mudltiple), abrir uno existente o guardarlo de igual firma que en un menu de archivo
estandar.
Ademas ha disponibles las siguientes funciones relacionadas estrictamente con la conexién con el UWP
3.0/SBP2CPY24:

- Compilar un proyecto

- Cargar/descargar un proyecto

- Buscar funciones del UWP 3.0, SBP2CPY24 y médulos conectados a la red

- Direccionamiento y calibracion de sensores de parking

- Habilitar/deshabilitar el control de sefales en vivo
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New project

Reset present configuration

Open

Save

Save as new configuration

Compile project

Send configuration to SBP2CPY24

Send to controller

Read from controller

I $FENSETT&

-
]

Help

Menu Vista

Recent files
1
2
3
4
E]
8
?
8
9

10 test carparksbweb

Examplel.sbweb
Examplel.sbweb
Examplel.sbweb
Examplel.sbweb
Examplel.sbweb
stefano.sbweb
stefano.sbweb
test carpark.sbweb
TestCp.sbweb

CARLO GAVAZZI

El usuario puede acceder al menu de
archivo bien con el menu rapido
situado en la parte superior de la
ventana, a la derecha del triangulo rojo
de Carlo Gavazzi, o bien haciendo clic
en el triangulo.

En el menu View (vista), el usuario puede configurar la posicion deseada de las ventanas
correspondientes a las ubicaciones, médulos, sefales, funciones y subred. También puede eliminar la

vista de contenidos.

Program setup

Modbus Database LE

Las ventanas estan en posicién flotante y pueden posicionarse utilizando las cinco areas de anclaje
mostradas en la siguiente figura. La posicion de las ventanas puede guardarse.

Manual del UWP 3.0 Tool
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Menu Informes

En el menu Reports (informes) pueden crearse, guardarse y/o imprimirse cinco tipos de informes
diferentes.
El usuario puede seleccionar entre:

- Modules list: se muestra la lista completa de los médulos.

- Bill of materials: la lista de los modulos se organiza por el tipo de médulo.

- Function details: cada funcion se describe con los detalles de las sefiales utilizadas.

- Subnet usage: este informe indica el numero de sefiales utilizadas y el consumo de corriente

total.
- Modbus TCP/IP report: este informe incluye el mapa de Modbus del proyecto.

Program setup Modbus Database Help

Menu Agregar

En el menu Add (agregar), el usuario puede seleccionar qué desea agregar: extension de bus, médulos,
ubicaciones y funciones.

Program setup Modbus Database Help

Bus generators: se necesita una nueva red Dupline, es preciso agregar un nuevo modulo de extension
de bus.

Module: se agrega un nuevo moédulo (interruptor de luz, sensor PIR, médulo de salida,...)

Location: el usuario debe definir las plantas, las estancias y cualquier otro tipo de ubicacion para contar
con una clara estructura de la instalacion.

Functions: pueden definirse y configurarse algunas funciones predefinidas con la herramienta de
asistente. Las funciones predefinidas son:

- Lights & scenario: luces y escenario

- Up and down control: para el control de persianas, cortinas, ventanas

- Temperature: funciones del sistema

- Alarm: intrusos, humo, agua, sirena

- Calendar: puede ejecutar acciones durante el afio

- Sequence: ejecuta una lista de funciones seleccionadas

- Dimmer sequence: secuencia de atenuacién

- Timers: temporizadores

- Basic functions: este apartado incluye el contador, puertas logicas, comparador analdgico,
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funcion matematica, salida analdgica, contador de horas
- Simulated habitation: registra y reproduce las activaciones de las luces
- Sms setup: gestiona los SMS para el control remoto de las funciones
- Email
- Car heating: calefaccion de vehiculo

Para las funciones de automatizacion de edificios, gestion de base de datos, protocolos de
comunicacién y cualquier otra funcién no incluida aqui, consulte el manual del sistema en:
http://www.productselection.net/MANUALS/ES/uwp3.0 tool.pdf

Menu Configuraciéon de programa

En el menu Program setup (configuracion de programa), el usuario puede configurar los ajustes
correspondientes para un proyecto especifico, los ajustes generales del instalador, la direcciéon IP y la
fechay la hora del UWP 3.0. El usuario también puede actualizar el firmware y configurar el servidor web
y la contrasefia para acceder al controlador.

SBWEB BACnet Controller configura

| Modbus Database  Help
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4 Estructura de un proyecto

En un proyecto, el usuario debe definir las ubicaciones de la instalacién, agregar los médulos necesarios
(sensores, pantalla,...) y situarlos en la ubicacion correspondiente. Seguidamente debe crear las
funciones.

Location, modules y functions son los pilares de la estructura de un proyecto. Se describen al detalle en
los siguientes apartados.

Asistente

Cada objeto, independientemente del tipo que sea, se crea y configura con la herramienta Wizard
(asistente).

Edit module | . |d.
«r Input signals
\WWizard steps Mame | K2 SBPSUSLTS
Input signals s | 021 060 015 |subnet [Rete 1)
Cutput signals Sigrals | jnfo

usmnenticacas b & 1:Root - Lane 1,0 - Line 1,1 - Carpark K2 Temperatura 1 e e Rt

2
Broperties ©552: Root - Lane 1,0 - Line 1,1 - Carpark K2 Carpark 1
() Aetvaniced

Apply to all

[ i 1 | confirm

El asistente es una herramienta que dirige al usuario durante la configuracién de un objeto, guiandole
paso a paso hasta concluir la configuracién de un médulo, una ubicacién o una funcién. El objetivo del
asistente es reducir el trabajo de comprension del proceso completo que conlleva una configuracion
haciéndolo rapido y sencillo. Los diferentes pasos pueden completarse de uno en uno haciendo
simplemente clic en el botéon ">>>"y pasando por todos ellos, o haciendo clic en los pasos necesarios
mostrados en azul en el area de la derecha (area 1).

En la imagen anterior se muestra un ejemplo de la herramienta de asistente dividida en tres areas.

Area 1

El area 1 esta dividida en dos secciones. La seccién superior contiene las sefales/ajustes basicos que
el usuario debe introducir/definir para crear el objeto (‘objeto’ es un término genérico para sefalar una
ubicacion, médulos o funciones). Por ejemplo, en una funcién de iluminacion, las sefiales basicas son
las senales de entrada y de salida que constituyen los ajustes minimos necesarios para crear este tipo
de funcion. En general, la mayoria de las funciones muestran las sefiales de entrada y de salida en los
ajustes basicos.

En la seccién inferior pueden editarse las funcionalidades "avanzadas": si no estan habilitadas, estan
ocultas para el usuario con el fin de proporcionar una interfaz de manejo sencillo para un instalador no
tan experimentado.

Se abre la lista de funcionalidades avanzadas: marque la casilla correspondiente para habilitar la que
desee. Por ejemplo, si desea utilizar el sensor Lux, haga clic en él. Una vez desaparezca la lista
completa, haga clic en Advanced. Las funcionalidades habilitadas se muestran para el acceso rapido.
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Area 2
Esta es el area donde se muestran las senales disponibles o donde pueden cambiarse las propiedades.

Diagnostic signals

MName | K14 SBPSUSL45

SIN: [ 0oz l [ 12 H 079 | Subnet
Signals Info
b m 3: Root - Lane - Line 3 - Carpark K14 Presenza 1 o

98 : 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
@?: Root - Lane - Line 3 - Carpark K14 Caduta di tensione su D+ 1

33 8: Root - Lane - Line 3 - Carpark K14 Base sensore difettosa 1

@9: Root - Lane - Line 3 - Carpark K14 Difetto pulsante locale 1 J
@‘ID: Root - Lane - Line 3 - Carpark K14 Warning di calibrazione 1

&11: Root - Lane - Line 3 - Carpark K14 Sensor error 1 A
Fy v P
" 1 d
[ L33 I EREY |
Properties

Name | K8 SBPSUSLAS
sin: | o0z 247 025 |Subnet
lPereniesl Info ‘

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

Area 3

Esta es el area donde se muestran las propiedades de las sefiales y, en algunos modulos, donde
también se cambian.
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Ubicaciones

En la ventana Locations (ubicaciones) el usuario puede definir la estructura del proyecto comenzando
por las ubicaciones donde deben situarse los médulos: el usuario debe definir el carril, la fila o
cualquier otro tipo de ubicacion para contar con una estructura clara de la instalacion.

-

=R Root
8@ [ Lane
] Line 1
f] Line 2
8@ [ Lane
[ Line 3

e ]
il

C0O0000600

K1 SBP2ZMCG324

Desde la ventana de ubicaciones, el usuario puede seleccionar qué ubicaciones deben mostrarse y
cuales no: todos los médulos y funciones relativos a las ubicaciones se mostraran u ocultaran en funcion
de las ubicaciones seleccionadas en el arbol del proyecto.

Haga clic en el signo mas (+) para ampliar una ubicacién y para ver las ubicaciones secundarias y
modulos:

Em@ﬁom Emmﬂnm

EQ E ] Lane 10 8@ [[F]Lane 10
£ Line 1.1 B @ | Line 1.1
@ [ Line 1.2 :: — 89 k2 seesustis
] W @ Line 1.3 |E| K4 SBPSUSL
| | k1 sBramcesaa T ks sapsusLas
|E| K10 SEPSUSLID
B9 k12 s8psusLas
@ [ Line 1.2

! 2 o] Line 1.3

K1 SBP2MCG324

- |
o
- 3

La casilla marcada junto a cada ubicacion indica que se mostrara por defecto. El usuario puede elegir
qué ubicaciones mostrar u ocultar haciendo clic en el simbolo correspondiente.

o Para mostrar los médulos asociados a la ubicacion, la casilla debe permanecer marcada.
e Para ocultar los médulos asociados a una ubicacion, el usuario debe desmarcar la ubicacion.

Los objetos asociados a sus ubicaciones secundarias también se ocultan.
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5 Carril, fila, posicion

En un proyecto de parking puesto en marco con el UWP 3.0 Tool y el servidor CPY, es importante
comprende el concepto de carril-fila-posicién para programar los sensores y las pantallas.

Posicidn: los sensores estan agrupados, y cada sensor de un grupo esta representado por un nimero
que corresponde a su direccion. En la siguiente imagen hay 17 sensores, y cada uno de ellos esta
identificado con un numero del 1 al 17.

ololfolinlo]mlo]s i ]z o]

LINE 1

LINE 4

A

Carril: un grupo de filas es un carril: cada carril esta indicado con un numero de identificacion
especifico en el proyecto.

2T |

Chaw|h%1m ucom‘Jﬁ
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Conforme a la agrupacion recién explicada, cada sensor esta identificado de forma Unica por su
posicion en una fila: la direccion de parking esta formada por tres nimeros cada uno separados por un
punto, muy similar al nimero SIN, y representa el carril, la fila y la posicion del sensor.

Direccién del sensor A: 1.1.1 (carril fila.posicidn)
Direccion del sensor B: 1.1.17

Direccion del sensor C: 1.2.11

Direccion del sensor D: 2.6.1

Lane:1 Lane:1 Lane:1

Line:1 Line:1 Line:2 ¢
Ir Position:1 Position:17 Position:11

NW PO N0 O

LINE

Lane:2
- Line:6
Position:1

L L Ll N.“’d"ﬁ' L) L L ] ¥ o |5
+ N @O vs1ww 2w @FE TER QL X X TN ot ) VWt 0§ YT
(v Iwls musiEisilsImisls s slss X a o R P S T I O
i v T IV (VIS y Y Y| vivTES|Y VAT ~ FIFIV(VIVEV viTEF (N YV

] ] Q ] ] ] ]
FTLE IS0 @m0 A @< ii@id) e
20 I B 0 O ol @il Q
ot 1 il 1 el Il vl Bl 6l ol il Bl Il 3 Rl Bl s
o 0
s A ¢+ ne mr a0 Q3FF e vt 294 g9
| 010 |1 |0l (d ) g | O\v g u®iallem e
N O e A dgd & dEg Qo8 23 g 234 g d dEA d dEa A ol
LI . ] ] ] Q [ ] ] (] ]
LR ".’9{\‘!3‘{]@ g 9939 g g9 e r efoze 28g 508, o n %0 a <
WYY © gy WO 9 8 g Y oYy oYY VWYY YUY Y yewuew vy weweYv ¢§guYv Y
NNN.NNN.NN N.NNN.NNN.NC‘N.NNH.L\NN.NNN.NleNNN.NNN
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6 Como crear un nuevo proyecto

Un proyecto de parking puede incluir hasta diez configuraciones para hasta diez UWP 3.0 cada una
comunicandose con un SBP2CPY24, como se muestra mas abajo.

El SBP2CPY24 incluye el servidor de parking que puede integrarse en el UWP 3.0 en instalaciones
pequefias.

SBP2CPY24

UwP30 n°1 UWP3.0 n°2 _ UWP3.0 n®10

Configuration n°1 Configuration n°2 Configuration n°10

Cuando se abre el UWP 3.0 Tool o cuando se crea un nuevo proyecto haciendo clic en el icono New
project, se agrega una configuracion por defecto.

En el nuevo proyecto, seleccione donde esta ubicado el servidor de parking: si solo hay un UWP 3.0, el
servidor de parking puede integrarse en él. De lo contrario, en caso de un proyecto de configuracion
multiple, se necesita un SBP2CPY24. En el menu Program setup, haga clic en Car Park project settings
y, a continuacién, seleccione en la nueva ventana CPY server:

oy

Modbus  Database  Help

Setup car Park Project Edit car park project settings
=} CPY server

B | Wizard steps CPY server
CPY server |
Configurations/controllers list

Sensor colour settings A SBP2CPY24 server is used

The CPY server is integrated into the SEPZWEE24 G,

Se muestra la lista de configuraciones haciendo clic en el icono Project configurations:
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% Configuration 1
% Configuration 2

%

Para agregar una nueva configuracién al proyecto con el UWP 3.0 correspondiente, haga clic en
Configuration/Controller list.

ﬁ Configuration 1

Configuration 2

E Configuration/controller list
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Como alternativa, el usuario puede acceder a la lista desde la ventana Car Park project settings

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

Confourations/co Y SBP2CPY24 00:19:EE:10:1F:6B 192.168.2.69

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 E]
=
(Fpda ] | e

[ J{ ’ —
0 =/

Se muestra una ventana con la lista de las configuraciones y el UWP 3.0 asociado a las mismas. El
primer elemento de la lista es el servidor SBP2CPY24.

Carpark locator manager

Project name

MAC address IP address Compiled
I SBP2CPY24 00:19:EE:10:1F:6A 192.168.2.69
| Configuration 1 Floo1 00:19:EE:10:1E:06 192.168.2.169 E]
| Configuration 2 Floor2 00:19:EE:10:1F:6B 192.168.2.67 E]

Haciendo clic en el botdn Add se agrega una nueva fila para una nueva configuracion.
Es posible agregar al proyecto una nueva configuracién en cualquier momento.
La fila verde sefala la configuracion abierta en este momento en el proyecto.
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Para resetear una configuracién en el proyecto, seleccione la configuracion de la lista y haga clic en
Reset present configuration: el reset borrara todas las ubicaciones, médulos y funciones.

Para eliminar una configuracion, seleccionela en la lista y haga clic en Remove segun se muestra:

Fdwge Setup car park project  Edit car park project settings
a &
-
a¥ Configurations/controllers list
Wizard steps Project name MAC address |P address Compiled
CPY server
I - SBP2CPY24 00:19:EE:10:1F:6A 192.168.2.69
LConfigurations/controllers list I
Sensor colour settings Configuration 1 Flool 00:19EE10:1E06  192.168.2.169
Configuration 2 Floor2 00:19:EE:10:1F:6B 192.168.2.67 E]
i | Il b
L. Ll IS J

Recuerde que la configuracién abierta en ese momento no puede eliminarse.

Una vez se ha definido la estructura del proyecto con las configuraciones correspondientes, los UWP
3.0 y el CPY, debe generarse el arbol de ubicaciones.

Existen diferentes formas de crear un arbol de ubicaciones.
1) A través del menu Add en el menu superior o haciendo clic con el botén derecho del ratén en
la ventana Location
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Wizard...
ﬁ Add location Location
Wizard steps Location name IE
2) También puede utilizarse un —0n o mE método mas rapido
para crear el arbol de toctontomty | | toe ubicaciones a

manager: para
abrirla, siga estos pasos.

a) Conéctese al controlador.

192.168.4.83

b) Inicie una busqueda del médulo Dupline.

Views  Reports  Add Program setup ~ Modbus Database

c) Aparece la ventana Discovery manager:

B T T -

e i e [K15.-620244.008| |3/ k1 sBP2MCG324  Rete 1

o [Eune1o
-] Line 1.1
[ 9} k2 sepsusL Rete 1 021060015
[ ks sePsusL Rete 1 021.060.026
[ k6 sepsusL. Rete 1 021.060.034
[ k10 sBPsUS Rete 1 021.060.028

020.244.000
001.001.001 | [£8 k12 s8psus Rete 1 002.112.079

001.047.121 5 uine 12

En la parte izquierda de la ventana (marcada en rojo), se muestran todos los moédulos conectados al
bus en cuanto se pulsa el botéon Scan networks.

= El boton Quick scan (Escaneo rapido) listara solamente los médulos conectados a los
Generadores de Canal Maestros que ya han sido configurados en una configuracion valida
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El boton Scan networks (Escanear redes) listara todos los médulos que estan conectados a los
diferentes Generadores de Canal Maestros, independientemente de si han sido configurados o
no
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A la derecha puede verse el arbol de ubicaciones. Para generarlo solo son necesarios tres botones:

Este botdn agrega una ubicacion Lane (carril). Esta habilitado si se han seleccionado
ubicaciones como raiz, plantas, etc. No es posible agregar un carril desde una ubicacion de
carril o desde una ubicacion de fila.

Este boton agrega una ubicacién Line (fila). Esté habilitado solo si se ha seleccionado una

T ubicacion de carril, ya que una fila es un grupo de plazas (espacios de estacionamiento) en
un carril

NS o o " .

\ "-\ Este botdn inicia/detiene el direccionamiento automatico de fila

\) Este botdn inicia/detiene el direccionamiento inteligente de carril-fila-posicion

O O 0 Este botdn resetea las direcciones de parking de todos los sensores

N Este botdn detiene cualquier actividad en curso como, p. €j., una busqueda de red o un
~ . . . o
| direccionamiento automatico

==n7 | Este botdn agrega cualquier tipo de ubicaciones. No esta habilitado si se ha seleccionado
83 | una ubicacion de fila.
-i; Para borrar una ubicacion y todos sus objetos, debe utilizarse el botdn de la papelera

Una vez esté listo el arbol de ubicaciones, el usuario puede proceder a agregar los modulos: existen
dos formas de hacerlo, una busqueda automatica de la red iniciada desde la ventana Discovery
managery un modo manual.
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Coémo localizar y direccionar automaticamente los sensores — el controlador esta
conectado a los médulos

En la ventana Discovery manager, haga clic en Scan networks: se mostraran todos los médulos
presentes en el bus.

b & [ Root

=] i SBPZMCG324 K1S.. 020.244.006 '_‘ihﬂ e ) o
2 sepsusL K10.. 021060015 0.0.0 — E
8 [Ewne 10 100
§ non 1 o000 o },
9 sapsust K25.. 021060026 000 5 une 1. 110 [_
E SBPSUSLAS K4S 021060034 000 @Jim 1.2 120 f
&y
B seesust K65.. 021060028 0.00 5 tine 13 130 |
= )
9 sapsusias 002247.086 000 8 s 200 =
R <eosusias KES.. 002112079 000 =) A
Line 24 240 y
B | sepamce3ze 020.244.000 ' E
o | sHamcG24 001.001.001 ¥
o i suzmcs24 001.047.121 ¥ &34
Found items: Submasters 4 Modules 17 [ Module repart | | Setected locatior: Root

Una vez se hayan localizado los médulos, deben posicionarse en las ubicaciones, y deben asignarse
las direcciones de parking.
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Coémo posicionar manualmente los médulos encontrados

Existe una regla importante para comprender cuando posicionar médulos: el sensor SPBSUxxx solo
puede posicionarse en la ubicacion fila, y en la ubicacion fila solo pueden posicionarse sensores
SBPSUxxx. No existen restricciones para otros médulos o ubicaciones.

Los médulos pueden posicionarse en las ubicaciones de las siguientes formas:

1) Seleccionando las ubicaciones y, seguidamente, haciendo clic en el icono.
Este icono estara habilitado solo si la ubicacion seleccionada puede contener ese

tipo de modulo.
2) Los mdédulos pueden arrastrarse y soltarse en la ubicacion seleccionada: la funcidn de arrastrar
y soltar también sigue la regla indicada anteriormente.

Haga clic en el icono correspondiente del modulo en el arbol de ubicaciones:

Find text Show locations [v/| Show modules
=] Root 0,00
| 7| k1 sBP2MCG324  Net 1 020.244.006
=] E| Lane 1,0 1,00

Al

) E] Line 1.1 1,10
€53 |10 SBPSUS Net 1 021.060.015 112

Se abre el asistente del modulo.

En el campo Properties, introduzca el nimero del carril y de la fila al que pertenece el médulo y su
posicion en la fila.

[ Scan networks | [ Gusckscan | [ Add missing modules | ¢ enr Find text 1] Shaw lacations [+7] Show modules |

Part number Name SIN Lane. Line, P Firmware | 8 m Root

|5/ k1 5BP2MCG324  Net1 020.244.006
I a EI Lane 1.0
B [ ine 11
| &9 ks sBPSUSL Net 1 002.247.086 |

|83 k2 sBPSUSL Net 1

Edit module |,

)
Wizard steps Name | K2 SBPSUSL

Ingut signals sn: | 021 = 015 |Subnet [Net 1 K4 117
Output signals Properties| info |

ot Lane, Line, Position 1

Broperties

() Advanced

E ] —

=
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Coémo posicionar automaticamente los médulos

Existen dos formas de posicionar médulos en las filas:
1) Fila afila, esto es, Single line addressing (direccionamiento de fila individual)
2) Varias filas al mismo tiempo, esto es, Multi line addressing (direccionamiento de varias filas)

Direccionamiento de fila individual

Este tipo de direccionamiento solo esta disponible si se ha seleccionado la ubicacién Line (fila).

El direccionamiento automatico permite al usuario posicionar el sensor en la fila seleccionada haciendo
simplemente clic en el pulsador del sensor: la direccidon de parking se ajusta automaticamente. Este
procedimiento solo direcciona el sensor presente en la fila seleccionada.

Debe realizarse los siguientes pasos:

Lane, Line, P...

Mame SIN

)@ 5] SBP2MCG324  K15.. 020.244.006
'@ i sePamce3za 020.244.000
|8 ﬁ SH2MCG24 001.001.001
7 SH2mMcG24 001.047.121

8 M root 000
|l = o [E|wne 000
Lane, Line, P... Firmw, [ @ Line 1 0,00
rev. 2./
== 5 Line 2 000
@ BPSU 021.060.015 | 0.0.0 rev. 1§ \ —_—
€ non Ecorz oot v 11 | 51| k7 SBP2MCG32 Rete 1 020.244.006
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| Find text * [V) Show lacations [V] Show modules

e 2 root 000
| 71| K15BP2MCG324  Net 1 020.244.006
8 [ Lane 10 100 ||

: F@ Line 1.1 1.10 I
[ Line 1.2 120 [

En todos los sensores sin direccion comenzara a parpadear un LED amarillo.

4) Vaya a la fila donde se encuentren los sensores que vayan a direccionarse y pulse el botén de
los sensores uno a uno: las direcciones de parking se asignaran automaticamente, y los
sensores se mostraran en la posicion correcta del arbol de ubicaciones

| Find text | ] Show locations [7] Show modules
» 8 P2 Root 000 | -
I || k15BP2MCG324  Net1 020.244.006
| e 5] Lane 10 100

a8 @ Line 1.1 1,10
H —

|7 ke sEPSUSL Net 1 002.247.086 1,11

:\ |E K2 SBPSUSL Net 1 021.060.015 11.2
| |3 k6 SEPILED Net 1 021.060.024 11,3

Segun se muestra resaltado en rojo, en cuanto se presiona el pulsador del sensor, el sensor se
mueve del lado izquierdo de la ventana al lado derecho, y la direccion de parking se muestra
junto al numero SIN.

5) Una vez se hayan direccionado todos los sensores pertenecientes a la fila, haga clic m
ce nuevo en el icono para concluir el procedimiento. 3
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Direccionamiento de varias filas

Este procedimiento permite al usuario direccionar consecutivamente los sensores pertenecientes a
varias filas sin necesidad de iniciar el procedimiento descrito anteriormente multiples veces.

El usuario tan solo debe iniciarse una vez y caminar por el parking pulsando los botones de los
sensores conforme al orden de filas definido en el UWP 3.0 Tool.

Debe realizarse los siguientes pasos:

1)
3)

4

y 2) como en el modo Direccionamiento de fila individual

Seleccione una ubicacion y haga clic en el icono marcado en rojo:

Find text Show locations [/] Show modules

]

=] Root 000 A

=

<

K1 SBPZMCG324 Rete 1 000.000.000

m

[LLLE

=

®

3
T

B §& | Lane 2,00
e u

Line 2,20 m

— i

g8 WE] Lane 3.00
|

Se muestra la siguiente ventana en la que el usuario debe seleccionar las filas que programar
haciendo clic en las casillas resaltadas en verde.

[Name

B <==Line 1.1
B +==<Line 1.2
b === Line 1.3

En el campo marcado en rojo debe editarse el nimero de sensores de cada fila: de este modo,
el sistema sabe cuando se ha completado una fila y cuando es el momento de cambiar a la
siguiente.

En el campo resaltado en morado se ajusta el retardo entre el direccionamiento de dos filas: este
retardo es necesario para permitir al instalador que se desplace de una fila a la siguiente.
También puede ajustarse a 0.

Una vez se hayan efectuado todos los ajustes, haga clic en Confirm para iniciar el
direccionamiento: todos los sensores comienzan a parpadear.

Vaya a las filas que desee direccionar y pulse el botén de los sensores: se agregaran a las filas
conforme al orden en el que estan activadas y el Number of modules (nimero de médulos)
ajustado para cada fila. Espere hasta que el sensor recién programado no deje de parpadear
rapido antes de pulsar el botén del siguiente.
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Ejemplo

1 Conforme a los ajustes mostrados en la imagen anterior, los dos primeros sensores cuyos
botones se han pulsado estan situados en la fila 1.1

2 Los sensores dejan de parpadear durante 10 segundos

3 El direccionamiento automatico esta habilitado de nuevo (los sensores comienzan a parpadear
nuevamente), y los dos siguientes sensores activados se sitian en la fila 1.2

4 A continuacién se tiene lugar otro retardo de 10 segundos durante los cuales los sensores
dejan de parpadear

5 El direccionamiento automatico esta habilitado de nuevo (los sensores comienzan a parpadear
nuevamente), y el siguiente sensor activado se sitia en la fila 1.3

6 Tras otros 10 segundos de retardo concluye el procedimiento de direccionamiento inteligente

5) El arbol de la instalacion se completa segun muestra la siguiente imagen:

¥ & il | ser2mcGaze 18 : -
el | 5| K158P2MCG324 Met 1 020.244.006
|.E.‘ 112 ol e l:l :
- B §E | Lane 1.0 1,00
o 0-0-0 r v— .I
9 sepsuscnT 021060030  0.0.0 rev. 11 8 [ tine 1.1 11.0 ||
(68 K 122 jod |3 k25 sepsus et 1 021.060.028 111
; 131 fog 89 k10 58PSUS Net 1 021.060.015 112
; iy
114 — e
s = e [ tne 1.2 120
9 SBPILED 021060024 000 rev. 11 ) e
P | € k19 sBPSUS Net 1 002.112.079 1,21
B SBPSUSLAS 002.247.086  0.0.0 rev. 114 L
@ 121 @ * |5 k21 sBPSUS Net 1 021.060.026 122
i| sepamce3za 020.244.000 rev.2. ) 8 [ tine 13 130
1 sH2McG24 001.001.001 rev. 2. ﬁ I |5 k23 sBPSUS Net 1 021.060.034 131
i sH2McG24 001.047.121 rev.2. ) & [fl im0 s
— = ne £, s
[ tine 2.4 240

El primer sensor cuyo botdn se ha pulsado es el sensor con el nimero SIN 021.060.028 y esta
ubicado en la fila 1 del carril 1, por lo que su direccion de parking es 1.1.1.

El segundo sensor es el sensor con el nimero SIN 021.060.015 y esta ubicado en la fila 1 del
carril 1, por lo que su direccion de parking es 1.1.2.

En este punto, el sistema cambia automaticamente a la fila 2 ya que es sabido que en la fila 1
hay posicionados dos sensores.

El tercer sensor cuyo botdn se ha pulsado es el sensor con el SIN 002.112.079 y esta ubicado
en la fila 2 del carril 1, por lo que su direccion de parking es 1.2.1.

El cuarto sensor es el sensor con el SIN 021.060.026 y esta ubicado en la fila 2 del carril 1, por
lo que su direccion de parking es 1.2.2.

En este punto, el sistema cambia automaticamente a la fila 3 ya que es sabido que en la fila 2
hay posicionados dos sensores.

El quinto sensor cuyo botdn se ha pulsado es el sensor con el SIN 021.060.034 y esta ubicado
en la fila 3 del carril 1, por lo que su direccion de parking es 1.3.1.

En este punto, el sistema concluye automaticamente el procedimiento.
En la ventana de la izquierda, en cuanto se pulsa el botén, el médulo correspondiente  {(),0.0

pasa a color gris claro, y la Unica accidén que puede realizarse es resetear la direccion
de parking haciendo clic en
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Coémo agregar manualmente médulos — el controlador no esta conectado

Si la configuracion debe efectuarse fuera de linea (sin la conexiéon a un UWP 3.0 ni a una red Dupline),
los médulos puede agregarse y direccionarse manualmente.
Deben realizarse los siguientes pasos para crear el proyecto.

1) Genere el arbol de ubicaciones haciendo clic en Add Location

2) Agregue el generador de canales maestro de tres cables UWP 3.0

Master generator Smart-Dupline

Master generator wireless 100m

Master generator wireless 700m

Master Generator carpark

3) Agregue los sensores a la Line (fila) correspondiente: seleccione la fila y haga clic en Module.
Seleccione el sensor y haga clic en Confirm.

o ) Loy [N

Locations

Add module | . A

A
o {8 oo Select modul
module

8@ [Eune
| Wizard steps Search| |
T
I@ Lina Groups Modules Description

] Line || nput signals Carpark SBPILED
= Mostra tutto SBPSUSCNT

e SBPSUSL

| 8| k1 sepand
=R E‘ Lane R eries

] Line @ Advanced

& [ Line

Diagnostic signals SBPSUSL1S
SBPSUSL30
SBPSUSLAS

Part number

|j| SBPZMCG324

el e | o

En la ubicacion fila solo pueden situarse los sensores SBPSUSLxx.
Los sensores SBPSUSLxx can solo pueden posicionarse en la ubicacion fila.
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4) Una vez se han agregado los modulos al proyecto, el direccionamiento puede realizarse
manualmente o automaticamente en un momento posterior cuando sea posible conectarse a
una red Dupline.

Recomendamos encarecidamente llevarlo a cabo de forma automatica para agilizar el
tiempo de instalacién y reducir la posibilidad de cometer errores.

Si no fuera posible, la direccion carril.fila.posicion puede editarse manualmente con el asistente
del modulo.

Edit module 'r
ﬁ Module | l
(=) Properties

Wizard steps Name | K8 SEPSUSL4S

Input signals s | 002 | 241 025 |Subnet
Output signals m’m

e Lane, Line, Position | 1 2 | 3]|

Properties

@Mvanced
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7 Como calibrar un sensor

Una vez se haya montado el sensor sobre la plaza de aparcamiento, debe calibrarse para diferenciar
entre un estacionamiento (plaza) libre y uno ocupado.

La calibracidon debe realizarse sin coches y siempre que se realicen cambios estructurales en la plaza
de aparcamiento.

La calibracion debe realizarse después de escribir la configuraciéon en el controlador UWP 3.0 y
cuando el espacio de estacionamiento esté vacio.

Para iniciar el proceso de calibracion, haga clic en el icono marcado en rojo después de conectar el
controlador al UWP 3.0 Tool:

Program setup Modbus Database

En la ventana Calibration (Calibracién), el usuario tiene que hacer clic en la pestafia CP8; aparecera la
siguiente ventana:

|| sensor charts | Log Bus actiity
Select chart Mea;ure;ﬁeierence,Cm;s-lalk,H.sm.yE\ Read sl selected || Read peak |

2se Holder:

Senser:

Reference editing (=)

—Measure — Reference flPeak 1 Mask 7] Faranalysis — CrossTalk

3

— Near peak out — Total peak out — Peak missed — Total peak ¢ ON status
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La ventana Calibration (Calibracién) permite al usuario calibrar, comprobar y ajustar los parametros de

todos los sensores presentes en la configuracion. La ventana se divide en tres partes:

Area 1 - Comandos

Esta area contiene los botones para comandos y operaciones, como en la siguiente tabla:

Boton

Comportamiento

Select all sensors
(Seleccionar todos
los sensores)

Pulse este botdn para seleccionar todos los sensores presentes en la
configuracién actual, independientemente de las Lines (Lineas) a las
que pertenezcan

Deselect all sensors

(Deseleccionar todos

los sensores)

Pulse este botdn para deseleccionar todos los sensores

Read sensor settings

(Leer ajustes de
sensores)

Pulse este botdn para leer los ajustes de los sensores seleccionados.

Write sensor settings

(Escribir ajustes de
sensores)

Pulse este botdn para escribir los nuevos ajustes en los sensores
seleccionados

Update diagnostics
(Actualizar
diagndstico)

Pulse este botdn para leer los parametros de diagndstico de los
sensores seleccionados

Calibrate free bays
(Calibrar plazas de

aparcamiento libres)

Pulse este botdn para iniciar la calibracion de los sensores
seleccionados

Area 2 - Lista de sensores

La Sensors list (Lista de sensores) muestra toda la informacion y ajustes relacionados con los
sensores, agrupados por Lines (Lineas). Los sensores estan resaltados en diferentes colores, el
significado de los diferentes estados se puede ver en la siguiente tabla:

Color resaltado

Descripcion de estado

Rojo El sensor esta en estado ocupado
Blanco El sensor esta en estado vacante
Naranja El sensor necesita ser calibrado

Amarillo claro

El sensor esta siendo calibrado

Azul claro

El sensor esta seleccionado en la Sensor list (Lista de sensores)
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Para cada sensor, el usuario puede comprobar informaciéon como el nimero de pieza, la direcciéon SIN,
etc., y puede cambiar los parametros de configuracién. A continuaciéon se muestra la descripcion de
todos los parametros:

Nombre del D s
escripcion
campo
Name (Nombre) | Este campo muestra el nimero de pieza del médulo sensor
(Disrg]cggirgTN) Este campo muestra la direccion SIN
Lip Este campo muestra la direccién Lane.Line.Position (Posiciéon de la linea de
carril) asignada al sensor
Pow Voltage Txt
(Valo.r’ de la Este campo muestra el valor de la tension de alimentacion
tension de
alimentacion)
Dup Voltage Txt
(Valor de la Este campo muestra el valor de la tension Dupline

tensién Dupline)
Temperature Txt

(Valor de Este campo muestra el valor de temperatura
temperatura)
Sensor
?éi?gggt'c statg: Este campo muestra los iconos de diagnéstico. Consulte el capitulo Diagnéstico
diagnéstico  del para obtener mas detalles
sensor)

Este campo define el nimero de mediciones que realiza el sensor para definir
el estado de ocupacion. Cuanto mas alto sea el valor, mas preciso sera el
estado. (El valor por defecto es 8 mediciones, que corresponden a 3
segundos)

Filter (Filtro)

Near peak out Este campo define el nUmero minimo de picos que deben detectarse en el

(Namero de 3 N N . ,
. . area "cercana" para que el estado de la plaza de aparcamiento pase de vacio
picos area : ; ;
cercana) a ocupado. (El valor predeterminado sugerido es 1 Pico)

Este campo define el nimero minimo de picos totales que deben detectarse
tanto en las areas Cercana y Lejana para que el estado de la plaza de
aparcamiento pase de vacante a ocupado (El valor por defecto sugerido es de

Total peak out
(Namero total

de picos) 2 Picos)
h;?)asrit?:: Este campo define la posicion final del Area cercana. El Area cercana es la

zona donde deben estacionarse los coches. El Area lejana comienza donde

(Posicion final . )
termina el area cercana

area cercana)
Near peak min
value (Valor Este campo define el tamafo minimo (expresado en puntos) que debe tener
min. pico area | un pico detectado en el Area cercana para ser considerado valido
cercana)
Far end
position
(Posicion final
area lejana)
Far peak min
value (Valor Este campo define el tamafo minimo (expresado en puntos) que debe tener
min. pico area | un pico detectado en el Area lejana para ser considerado valido

Este campo define la posicion final del Area lejana. El valor predeterminado
sugerido es de 3,68 metros. Cada pico que se detecte mas alla de dicho valor
sera automaticamente ignorado.

lejana)
(CLaTic;)a:-lai?t!)n Este campo habilita/deshabilita el pulsador presente en el sensor para la
local) calibracion local
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Disable led
(Deshabilitar | Este campo enciende y apaga los LED del sensor
LED)

Loc led occ Este campo bloquea los LED al color utilizado para el estado de ocupado (por
(Bloquear LE.D defecto esta configurado en rojo)
q Consejos: esta condicién es util para mantener el bloqueo del sensor en rojo

ocupado ) . o
P ) cuando la plaza de aparcamiento esta en mantenimiento

(BLI?)(;LZC;:EED Este campo bloquea los LED al color utilizado para el estado de vacante (por

defecto esta configurado en verde)
vacante)

Loc status occ.
(Estado Este campo bloquea el estado de la plaza de aparcamiento a ocupado,
bloqueo independientemente del color del LED del sensor.

ocupado)

Loc status vac.
(Estado Este campo bloquea el estado de la plaza de aparcamiento a vacante,
bloqueo independientemente del color del LED del sensor.
vacante)

Los campos en negrita se pueden editar, los otros corresponden a parametros de solo lectura.

Area 3 - Graficos

En la parte derecha de la venta Calibration (Calibracién), a través de una representacion grafica el
usuario puede identificar qué es lo que causa un problema de calibracion, como una configuracién
incorrecta o una condicién de diafonia que debe resolverse.

En la seccion de Resolucién de problemas de este manual el usuario encontrara informacion
mas detallada
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Coémo calibrar los sensores

El procedimiento que se muestra a continuacion solo es valido para los sensores de aparcamiento
equipados con una version del firmware iqual o superior a 8.

Hay dos maneras de calibrar los sensores: lanzando los comandos de calibraciéon remotamente desde
la UWP 3.0 Tool o localmente presionando el botén en el sensor. Consulte los procedimientos que se
muestran a continuacion:

Calibracion local

Los sensores se pueden calibrar pulsando el pulsador local: por razones de seguridad, el pulsador esta
desactivado por defecto para evitar que personas no autorizadas lo pulsen.

Para habilitarlo, siga el procedimiento que se muestra a continuacion:

e. Enlaventana Calibration (Calibracién), el usuario debe seleccionar la casilla de verificacién Local
cal (Calibracion local) para todos los sensores que deben calibrarse manualmente. El punto
pequefio junto a los sensores seleccionados se volvera amarillo;

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 021.142.191 112 t x x x
B @ ® Lne2
¥ L) K6 SBPSUSL4S 021.152.012 121 ® x x ® x
) K5SBPSUSL4S 021,152,022 122 ® ® ® ® ®

2) Haga clic en el botén Write sensor settings (Escribir ajustes de sensor) para guardar los cambios:
el punto junto a los sensores seleccionados se volvera verde, confirmando que los cambios se
han guardado correctamente;

CP1 | CPB

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

—_—

Find text**

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
] @ k33BPSUSLYS 021149191 1.1.2 x x x ®
B @& Lne2
) @ K6 SBPSUSLAS 021.152.012 1.2.1 x x x x x
@ K55BPSUSLAS 021,152,022 12.2 ® ® ® x x

3) Elusuario puede iniciar la calibracién yendo de sensor en sensor y presionando los pulsadores:
los LED amarillos parpadearan lentamente durante 15 segundos para tener el espacio vacio,
luego parpadearan mas rapido durante la calibracion.

Una vez finalizado el proceso de calibracion, se aconseja desactivar los pulsadores para que las
personas no autorizadas no puedan utilizarlos.
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Como calibrar los sensores remotamente

El usuario puede calibrar los sensores remotamente usando la UWP 3.0 Tool. Debera seguir este
procedimiento:

Paso 1: Seleccionar los sensores

Hay tres maneras diferentes de seleccionar los sensores que deben calibrarse:

1) Haga clic en el boton Select all sensors (Seleccionar todos los sensores) para seleccionar todos los
sensores presentes en la configuracion:

3) El usuario puede seleccionar todos los sensores que pertenecen a una Line (Linea). Haga clic en
el icono verde pequeno cerca de la Line (Linea) para seleccionarlos todos, haga clic en la pequefa
cruz roja para deseleccionarlos:
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Paso 2: Como iniciar la calibracion remota

Después de haber seleccionado los sensores que deben ser calibrados, el usuario debe hacer clic en
el botén Calibrate free bays (Calibrar plazas de aparcamiento libres). El sistema calibrara todos los
sensores seleccionados al mismo tiempo.

|| sensorcharts | Log Bus activity

Select chart tallgHistory Ef | [ Resaipeae | -
Sin Address Up Pow Voltage Tt | Dup Voltage Tt | Temperature e | Sensor diagnostic status (O Base Holder
%
VB F®  Linet = % Senson
|
- y S
‘ @ & K2sePsUSL4s 021151206 114 27V a7V 8°C = 3 — Measure — Reference ol Peak fl Mack (8] Far anaiysis — CroseTalk
‘ O K3 SBPSUSLAS 021.149.191 112 228V 87V 28°C !
a5
B8 @® Lne2 -
[ © Ke6SBPSUSL4s 021152012 121 20V a7v 2 = 12
‘ [ & KSsePsUSL4s 021152022 122 28V a5V a1 = i
1
M
“
u

Selected modules: 4 [ confim |

Durante el proceso de calibracioén, los sensores seleccionados se iluminaran en amarillo claro. Para
comprobar que la operacion se esta procesando, el usuario puede ver el progreso de la operacion en la
parte inferior de la ventana, como se muestra en el rectangulo rojo de abajo:

Unselect all sensors

Name Sin Address Pow Voltage Txt__|  Dup Voltage Txt

Name Sin Address Pow Voltage Txt__|  Dup Voltage Txt__|Temperature

Line 1

Line 1

K2SBPSUSL45  021.151.206 111 27V 87V

[ ® K25BPSUSLAS  021.151.206 111 227V 87V 28
K3SBPSUSLA5 021,149,191 112 28V :34Y

[ ® K358PSUSLAS  021.149.151 112 228V 87V 28°C
5 @ Line2

Line 2

V] ® K6 SBPSUSL4S 021.152.012 121 229V 87V 28°C K6 SBPSUSL45 021152012 121 229V aTv
@ ® KssBPsUSL4S 021.152.022 122 228V 86V 27°C K5 SBPSUSLAS 021.152.022 122 228V 86V
—_— ="}

‘Selected modules: 4

S roniet Vg — |
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Nota: si los sensores no se han instalado en condiciones estandar (consultar la hoja de datos
SBPSUSL45 disponible en www.productselection.net para sugerencias de montaje estandar) o si el
usuario necesita configurarlos con ajustes especificos, en la Sensors list (Lista de sensores) de las
ventanas de calibracion, pueden cambiarse los parametros de calibracion de cada sensor de acuerdo
con los requisitos del proyecto.

La siguiente tabla muestra el procedimiento disponible basado en los requisitos del proyecto:

Cémo... Procedimiento
cambiar los = Individualmente
parametros del
sensor = Utilizando la ventana Multiediting (Multiedicion)

8 Cémo programar el controlador UWP 3.0 y el SBP2CPY24

Una vez haya finalizado el proyecto, la configuracion debe descargarse al UWP 3.0 y al servidor de
parking SBP2CPY24.
Recuerde que el SBP2CPY24 debe programarse antes que el UWP 3.0.

UWP 3.0

1) En un proyecto de configuracién mdultiple, seleccione la configuracion que vaya a enviar y
conéctese al controlador correspondiente.

Project name MAC address IP address Compiled
SBP2CPY24 00:19:EE:10:1F:6A 192.168.2.69
« Configuration 1 Floo1 00:19:EE:10:1E:06 192.168.2.169
Configuration ‘2‘ Floor2 00:15:EE:10:1F:6B 192.168.2.5';""
i |

I MisE e«

~ @ i

| ] | SBPSUSL30 Rete 1

I

Configuration 2

2) Haga clic en el icono marcado en rojo para descargar la configuracion.
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Program setup Modbus Database Help

3) Repita esta operacion para todos los controladores/configuraciones del proyecto. Si la
instalacion solo tuviera un controlador, esta operacion unicamente debe efectuarse una vez.
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SBP2CPY24

1) Para localizar el SBP2CPY24 conectado, haga clic en el icono marcado en rojo para iniciar la
busqueda:

Reports Add Program setup Modbus Database

Aparecera la siguiente ventana con todos los CPY de la red:

Discovery manager

Ethemet 2: 192.168.2.201 +]

IP Address ~ DHCP Name MAC Firmware revision Family

191168.271 CP-Y 00:19:EE:10:38:D06  0.8.02016107402_LRUN SBP2CPY24

Seleccione uno para actualizar y haga clic en Add: el SBP2CPY24 se agregara al proyecto y se
incluira en la lista de la ventana donde se muestran todos los dispositivos incluidos en el
proyecto:

ya® setup car park pl‘oject Edit car park project settings

Configurations/controllers list

Wizard steps Project name MAC address IP address Compiled
CPY server

@ } =0 SBP2CPY24 00:19%:EE:10:1F:6A 192.168.2.69

Sensor colour setfings Configuration 1 Floo1 O00:19EEAG:IEDS 1921682169 ]

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

2) Haga clic en el icono marcado en rojo para descargar el proyecto al SBP2CPY24.

Lk

Program setup Modbus Database Help

Cada vez que se hace clic en el icono marcado en rojo, la configuracion del proyecto se envia
al SBP2CPY24.
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9 Cémo leer la configuracion desde un controlador

Para leer la configuracion desde un controlador, conéctese a él y haga clic en el icono marcado en rojo
segun se muestra a continuacion:

a5

Views  Reports  Add Program setup  Modbus = Database  Help

En el caso de proyectos de configuracion multiple, esta operacion solo debe efectuarse una vez
conectando el UWP 3.0 Tool a cualquiera de los controladores pertenecientes a la instalacion.
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10 Senales en vivo

Si la funcion Live signals (sefiales en vivo) esta habilitada, es posible comprobar el estado de cada
sensor (libre/ocupado) para ver el estado y la tension del bus y leer el valor de cada sefal.

Para habilitarla, haga clic en el icono marcado en rojo:

ocuments\SB Tool Projects\Example1.sbweb ]

cts\ExampleT sbweb |

Add  Progamsetup  Madbus

Una vez las sefiales en vivo estén habilitadas, es posible ver el estado (libre/ocupado) de cada sensor
segun se muestra a continuacion:

Si el sensor se muestra con el LED rojo, la plaza de aparcamiento esta ocupada, mientras que si el LED
esta verde, la plaza de aparcamiento esta libre.

Para obtener mas informacién sobre la funcién Live signals consulte el manual del sistema en:

8@ [ ene 10
8@ | gne 1.1
10 SBPSUSL
) a5 sepsust
8 @[ ge 12
) k19 sepsustas
k21 SBPSUSL

[-Ri] @Lnﬂ.s

Q K23 SBPSUSLAS

Modules

Part number Subnet Name SIN Location  Diagnostic Quality Index

Net1 KISBPZMCG324 020244006 Root o

INet1 K10:5BPSUSL | 21060015 |Line 1t !_ 100

Net 1 K19 SBPSUSLAS oo21i20m tne12 WS 100

Net1 K21 SBPSUSL 021060026 Linet2 NS [ 100

— K23 SBPSUSLAS [— Line 1.3 !_ -

Met 1 K25 SBPSUSL 021060028  Line 1,1 !_ 100
Bl
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11 Funcion de contador de zonas

El contador de zonas maestro (MZC) es un sistema de contaje de zonas que puede detectar y contar
vehiculos cuando entran y salen de zonas en el parking y enviar la informacién a las pantallas y al
servidor SBP2CPY24.

El sistema de contaje consta de un numero de zonas de recuento cada una de ellas con un determinado
numero de puntos de entrada y salida de vehiculos. Estos puntos se denominan puntos de deteccion
(DPO) y es aqui donde deben montarse los sensores para detectar los vehiculos que pasan.

¢ Qué es una zona?

Por lo general, una zona es un nivel del parking, pero también puede ser una parte de un nivel e incluso
un parking completo.
Una zona tiene un determinado numero de espacios de estacionamiento disponibles, y el objetivo del
sistema de contaje de zonas consiste en detectar y contar los vehiculos que entran y salen de la zona
llevando, al mismo tiempo, un seguimiento de los espacios disponibles. Esto significa que, una vez se
haya establecido el niumero maximo de espacios disponibles, la funcion del contador de zonas maestro
(MZC) descontara un espacio cada vez que un vehiculo acceda a la zona, y lo afiadira cada vez que un
vehiculo abandone la zona.

Puntos de deteccién (DPO)

Un punto de deteccion es un carril o entrada por los que los vehiculos acceden o salen de una zona. Un
ejemplo tipico de un DPO es una rampa entre dos niveles, pero también podria ser el punto de acceso
desde la calle al parking o el punto de salida. En muchos casos, un punto de deteccion esta relacionado
con dos zonas. Por ejemplo, un DPO que sea un punto de salida para el nivel 2 puede ser al mismo
tiempo un punto de entrada para el nivel 3.

Cada punto de deteccion precisa de sensores para detectar los vehiculos que pasan. Por lo general se
utilizan sensores Dupline® SPBSULXxx, pero también pueden emplearse otros tipos de sensores, como
detectores estandar fotoeléctricos o de bucle. Para ello se conecta la salida del sensor a un médulo de
entrada Dupline®.

El recuento de zonas permite utilizar uno o dos sensores en cada DPO. Se recomienda utilizar dos
sensores con una distancia de 2-3 m entre ello puesto que esto ofrece la posibilidad de detectar la
direccion del vehiculo y permite un filirado mas eficiente para evitar detecciones incorrectas. En
ocasiones, los vehiculos circulan en la direccion incorrecta en un carril de un solo sentido, y con una
solucién de dos sensores el MZC es capaz de gestionar esta situacidon de modo que el recuento continte
siendo correcto. En los carriles de doble sentido es obligatorio utilizar dos sensores.
Al configurar los puntos de deteccion, debe definirse un valor de tiempo limite: permite un deteccion
valida de los vehiculos siempre que el periodo de retardo se inferior al valor de tiempo limite a partir del
momento en el que el sensor 1 se desactiva hasta el momento en el que el sensor 2 se activa. Con una
distancia tipica de 2-3 m entre los sensores, se recomienda un valor de 1 s. Un valor demasiado alto
incrementara el riesgo de fallos de deteccion. Los DPO de sensor individual se utilizan principalmente
cuando no es posible utilizar, o solo con dificultad, dos sensores, por ejemplo, en una instalacion exterior
con detectores de bucle.
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Inicializacion y ajuste

En la configuracion inicial, el instalador debe definir el nimero de espacios de cada zona. También debe
definir el numero real de espacios disponibles en cada zona en el estadio inicial. A partir de este
momento, la funcion de contador de zonas maestro aumentara o reducira los valores de recuento de
zona a medida que los vehiculos entran o sales de las zonas a través de los puntos de deteccion
correspondientes. Puesto que cualquier sistema de contaje corre el riesgo de acumular fallos de
deteccion, es importante tener un sistema de ajuste de recuento manual que pueda utilizarse de vez en
cuando siempre que sea necesario. En el sistema de contaje Carpark Dupline®, este ajuste manual se
lleva a cabo a través del servidor web SBP2CPY230 al que puede accederse desde un smartphone o
un ordenador portatil o a través del UWP 3.0 Tool por medio de las sefiales en vivo.

Funcion de puntos de deteccion (DPO)

Para cada punto de acceso/salida debe crearse una funciéon DPO. Seleccione la funcién DPO desde el
menu Add.

mh OB EHM S eSS0 3 N SBWEB BACnet Controller configurator [ CAUsers\rsirena,CG_CONTROLS\Desktopic}

fle  Views Repors WY Programsetup  Modbus  Database  Help

LEL T

Aparecera la siguiente ventana:

Wizard...

Edit function DPO function
Counter signals
Wizard steps Function name: ‘ (Fx) OUTDOOR - DPO - Exit
Counter signals Former sensor Latter sensor
fpiars Signals Notes @ Signals Notes
@ Advanced
—
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Entrada/salida sin deteccion de direccion

En esta situacion, deben agregarse uno o varios sensores en el campo Counter signals/ Former
sensor. La funcion DPO puede utilizarse para contar los vehiculos en una Unica direccién (entrada o
salida). El valor del contador incrementa cada vez que se activa el sensor.

Pueden agregarse hasta 10 sensores.

Ejemplo de un punto de detecciéon con un sensor:

Entrancel ——— .

Solo debe agregarse un sensor en el campo Former
' T Edit function DPO function sensor:
Wizard steps Function name: | (Fx) Lane 1- DPO
Counger signals Former sensor
Qotions Signals | Notes \
() Advanced 1 s 1: Root - FLOOR 0 - Lane 1 - Line 1 ‘
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Ejemplo de un punto de deteccion con varios sensores:

Entrancel ——— .

Entrance2 —— .

Entrance3 —— .

Deben agregarse tres sensores en el campo Former sensor.

T- Edit function DPO function

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

Counter signals

Former sensor
Options Signals Notes
® Advanced . .

1 #e 1: Root - FLOOR O - Lane 1 - Line 1
2 ey 1: Root - FLOOR 0 - Lane 1 - Line 1

3 %= 1: Root - FLOOR 0 - Lane 1 - Line 1

Entrada/salida con deteccién de direccion

En esta situacion se utilizan dos sensores para detectar la direccion del vehiculo: el primer sensor a
activarse debe agregarse en el campo Former sensor, mientras que el segundo sensor se agrega en el
campo Latter sensor. Cuando el primer sensor se activa la primera vez, el contador de la funcion
aumenta, y cuando se activa por primera vez el segundo contador, el contador disminuye.

Ejemplo de un punto de deteccidn con una entrada/salida:

Entrance/Exit 1 e . ‘

El sensor K57 serd el primero en detectar si un vehiculo accede a la zona, y el K59 seré el segundo.
Pueden intercambiarse en todo momento haciendo clic en el icono marcado en rojo.
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Wizard steps

Counter signals

Options

® Advanced

T' Edit function DPO function

Counter signals

Function name: | (Fx) Lane 1 - DPQ

Former sensor

Signals Notes

Latter sensor

|€‘| Signals | Notes |

» 1 %= 1: Root - Carpark K57 Carpark cou

|" 1 = 1: Root - Carpark K59 Carpark counter 1

<«

Ejemplo de un punto de deteccion con varias entradas/salidas:

Entrance/Exit 1 >

Entrance/Exit2 _—*

Entrance/Exit 3

Em—

En esto ejemplo deben agregarse seis sensores a la funcion:

=

Wizard steps

Counter sianals
Options

() Advanced

Edit function DPO function

Counter signals

Function name: | (Fx) Lane 3 - DPO

Input first

g\ Signals | Notes

Signals | Notes

Input second

=5 1: Root - Lane 3 - Line 5 - Carpark K57 1

&5 1: Root - Lane 3 - Line 5 - Carpark K60 Carpa

-
"2 T: Root - Lane 3 - Line 5 - Carpark K58 |

Root - Lane 3 - Line b - Carparl T Root - Lane 3 - Line

el |
5T Root - Lane 3 - Line 5 - Carpark K61 Carpa

rpart arpa

CARLO GAVAZZI

Los sensores estan asociados conforme a su posicion en la lista: K57-K60, K58-K61, K59-K62.

La posicion de los sensores puede cambiarse en cualquier momento:

4¥

_

[
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Como ajustar el campo de opciones del contador en la funcion DPO
Al hacer clic en el campo Options de la funcion DPO aparecera la siguiente ventana:

Wizard...

=)

Add function DPO function

Wizard steps Function name: | (Fx) Root - DPO
Counter signal [
e DPO timeout (sec) 1 a
Options
Highest entering/exiting cars number 1000000000
@ Advanced 9 of 9 7ﬂ

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

DPO timeout (sec): se trata del tiempo en el que el segundo sensor debe activarse después del primer
sensor. Se puede programar de 1 a 10 segundos.

Highest entering/exiting cars number: si el punto de deteccion cuenta con dos sensores para detectar la
direccion de los vehiculos, este es el valor maximo que puede alcanzar el contador. Se trata de un
ndmero con signo: aumenta si el vehiculo accede a la zona (el sensor del campo Former sensor lo
detecta primero), y se reduce si el vehiculo abandona la zona (el sensor del campo Latter sensor lo
detecta primero). Se puede programar de -2.000.000.000 a +2.000.000.000.

Highest entering cars number: si el punto de deteccion solo tiene un sensor, este es el valor maximo que

puede alcanzar el contador. Se puede programar de 0 a +2.000.000.000. Aumenta si la funcion DPO
esta vinculada a una entrada en la funcién MZC.

Highest exiting cars number: si el punto de deteccion solo tiene un sensor, este es el valor maximo que

puede alcanzar el contador. Se puede programar de 0 a +2.000.000.000. Aumenta si la funcion DPO
esta vinculada a una salida en la funcién MZC.

Estos parametros también pueden leerse y registrarse a través de sefales en vivo, Modbus y BACnet
habilitandolas en los campos Advanced de la funciéon DPO.

No pueden registrarse en la base de datos SBP2WEB puesto que esto se lleva a cabo por la funcién
MZC.

Wizard...

Edit function DPO function

=]

Wizard steps

B @ Functions

Counter signals

Options @ (Fx) Root - DPO.5tatus

@ Advanced @ (Fx) Root - DPO.Entering/exiting cars counter
fvallatle ovtput status @ (Fx) Root - DPO.Entering cars counter

[ Location

Availsble output status (F¥) Root - DPO.Exiting cars counter

El estado DPO se ajusta de 1 (0 -1 en caso de utilizar dos sensores) solo durante el breve periodo de
tiempo que el sensor esta activado (el vehiculo esta pasando por debajo).
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Seiales en vivo para la funcién DPO

Los contadores de la funcion puede ajustarse y resetearse utilizando sefales en vivo. Para habilitar esta
funcién haga clic en el icono marcado en rojo después de haber descargado la configuraciéon con una
funcién DPO al UWP 3.0.

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

[ Views Reporis  Add  Programsetwp  Modbus  Database  Help

m

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

= rireroptions (v)| | Se trata del estado de la funcién: pasa a "1" solo

a (Fx) OUTDOOR - DPO - Exit /| | cuando los sensores vinculados a la funcion se
B} outboor | activan por un vehiculo (esto es, durante un
=g Se muestra el estado de los sensores vinculados
giﬂ%ﬁ::ﬁi o s o a la funcion MZC: si un vehiculo activa una
e 5| funcion DPO, se muestra un "1" durante el tiempo
- que el vehiculo permanece debajo del sensor
» DPO timeout (sec) 1 ag .
(tiempo muy breve, menos de 1 segundo).
Highest entering/exiting cars number @
Highest entering cars number [ 1000000000 Bl [&#] Los parametros de la funcién también pueden
et ey 1000000000 Bl cambiarse en las sefiales en vivo sin necesidad
- " de escribir de nuevo la configuracion.
@ Available output status
ﬂ (Fx) OUTDOOR - DPO - Exit.5tatus 0 .
= Los tres contadores y el estado se muestran aqui

para la depuracion de errores.

freroptions ()| | LOS  cOntadores de  las funNC|ones pueden
£ OUTDOOR - DPO - B < ajustarse o resetearse en sefiales en vivo a
ﬁ E)J?DOOR - DPO - bt través del menu marcado en rojo que aparece al
— — hacer clic en la flecha verde.
O Entering/exiting cars counter [ (1] Numharw
Q)  Entering cars counter [ 0 Numberw
O Exiting cars counter [ (1] Number
=’ 4: Root - OUTDQOOR - IO 54 Off 001.009.151 ] |
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Funcion MZC

La funcion de contador de zonas maestro realiza un recuento de los espacios disponibles en una zona.
El contador reduce el numero cuando los sensores de un DPO ajustado como entrada detectan un
vehiculo, y lo aumenta cuando los sensores de un DPO ajustado como salida se activan por un vehiculo.

SBWEB BACnet Controller configurator * [File not saved]

Help

1 G 6, M | T RGO 8 e

Bus Module | Location | Llight& Upanddown Temperature Alarm Calendar Sequence Dimmer Timers Basic Simulated Sms  Email Car
generator~ scenario-  control+ - - sequence  ” *  habitation setup heating
Master Modules | Locations Functions
Locations
L Master zane counter | |
e,

MZC Edit function Master zone counter

DPO function
Wizard steps Function name: | (Fx) Root - Master zone counter
DPO functi 0
e | Entrances Exits
Digital signals to set value Signals ~ Signals N

otes. lotes

Analogue signals to set value ) & (P DPO1 Status &l (P DPO2 Status
Options " g (Fx) DPO3 Status
® Advanced

Lo primero que debe configurarse son las Entrances (entradas) y las Exits (salidas) de la zona en la que
esta haciendo el recuento la funcion.

En el campo Entrances (marcado en verde), deben agregarse las funciones DPO que representan la
entrada para la zona haciendo doble clic en el area Signals.

En el campo Exits (marcado en naranja), deben agregarse las funciones DPO que representan la salida
para la zona haciendo doble clic en el area Signals.

Deben seguirse las siguientes reglas:

1) Cada funcion MZC puede gestionar hasta 50 funciones DPO en cada direccion.

2) Cualquier DPO agregado al campo Entrance disminuira el contador (el numero de plazas
disponibles disminuye si acceden vehiculos a la zona).

3) Cualquier DPO agregado al campo Exit aumentara el contador (el nimero de plazas disponibles
aumenta si salen vehiculos de la zona).

4) Dos funciones MZC pueden compartir la misma funcién DPO, pero bajo la condicion de que la
funcion DPO debe utilizarse como entrada en la primera funcion MZC y como salida en la
segunda funcién MZC.

5) Cuando se cambia la posicién de una funcién DPO, por ejemplo, de entrada a salida (utilizando
las flechas marcadas en morado), si también se utiliza en una segunda funcién MZC, su posicion
se cambia automaticamente de salida a entrada en la segunda funcién MZC.

El siguiente diagrama muestra las diferentes combinaciones posibles:
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DPO1 MZC1 DPO2
Unsigned Unsigned
— @ Entry Exit » @ —
DPO3 DPO4
Signed Entry Entry Signed
O [T " ©©
MZC2
DPO5 DPO6
Unsigned Unsigned
-« @ Exit Exit @ * Entry
DPOT DPO8
Signed _|Enty Entry | Signed Entry
O [ "] ©® [~

Si se utiliza una funcion DPO con dos sensores (S1 como primer sensor y S2 como sensor posterior),
solo debe agregarse a una funcion MZC: véase el ejemplo mas abajo.

Funcién DPO con dos sensores para detectar la direccion del vehiculo:

Wizard...
Edit function DPO function
Counter signals
Wizard steps Function name: | (Fx) Root - Entrance 1
Counter signals Former sensor Latter sensor
- ™ ey [ ot | o |
() advanced ‘. 1 e=51 ‘|;| b1 emS2
Ejemplo 1

Cuando el vehiculo se mueve de S1 a S2, entra en la zona:

Entrance
— >

<—
Exit

M ZC Edit function Master zone counter

DPO function
Wizard steps Function name: | (Fx) Root - Master zone counter
DPO function :
Entrances Exits
Digital signals to set value Signals e ‘ ' ‘ Signals I—Nntes

Analogue signals to set value
Options

() Advanced

' @ (Fx) Root - Entrance 1.5tatus
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Si la funcién DPO se agrega como entrada, el contador se vera afectado de la siguiente manera: cuando
el vehiculo se mueve de S1 a S2, entra en la zona, y el contador disminuye; si el vehiculo se mueve de
S2 a S1, sale de la zona, y el contador aumenta.

Ejemplo 2
Cuando el vehiculo se mueve de S1 a S2, sale de la zona:

_—
4+——
Wizard...
M ZC Edit function Master zone counter
DPO function
Wizard steps Function name: | (Fx) Root - Master zone counter
DPO function Entrances Exits
Digital signals to set value .
Analogue signals to set value & () Root - Entrance 1.Status
Options
(+) Advanced

Si la funcién se agrega como salida, el contador se vera afectado de la siguiente manera: cuando el
vehiculo se mueve de S1 a S2, sale de la zona, y el contador aumenta; si el vehiculo se mueve de S2 a
S1, entra en la zona, y el contador disminuye.

Coémo ajustar un valor predefinido del contador utilizando seiales

El contador de plazas disponibles puede ajustarse a un valor predefinido utilizando cualquier sefial
analdgica o digital.

Si el contador debe ajustarse con una sefal digital como, por ejemplo, un pulsador, debe utilizarse el
campo Digital signals to set value:

ax
MZC Edit function Master zone counter
Digital signals to set value
Wizard steps Function name: | (Fx] Root - Master zone counter
DPO function Signals | Notes
igit Worki o
Digital signals to set value '@ 1: Root - Lane 1 - IO Modules K19 Push 1 Jorking mode a
Analogue signals to set value II l—"
=
Options
Event type
@ Advanced I
Overwrite value
100 [E)
nvel signal =
Signal settings | Signal properties
l << ] [ B l Confirm

El tipo de evento en este caso debe seleccionarse conforme a las reglas estandar del UWP 3.0 Tool
(pulsacion breve/larga, extremo decreciente/creciente), y debe introducirse el valor (las plazas libres)
que debe tener el MZC una vez se active la sefial segun se muestra en el rectangulo verde.

Manual del UWP 3.0 Tool 68



Automation Components

CARLO GAVAZZI @

Cada vez que cambia el numero de plazas vacias, los valores Car in transit (vehiculo en transito) y
Surplus of available bays (excedente de plazas disponibles) también se resetean a los ajustes del campo
Option.

El valor Overwrite (sobrescribir) puede definirse para cada sefial, y pueden agregarse hasta 10 sefiales.

Si el usuario necesita ajustar la funcion MZC igual a otra funcidén o una sefial analdgica, debe
seleccionarse Analogue signals to set value.

. .
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
==

Cuando cambia la sefal, el nuevo valor se registra en la funcién MZC (esto es, las plazas vacias
disponibles). Los valores Car in transit y Surplus of available bays también se resetean a los ajustes del
campo Option.

Pueden agregarse hasta 20 sefales.

En el campo Options deben ajustarse los siguientes parametros:

MZC Edit function Master zone counter

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

DPO functi
R Available bays 100 B
Digital signals to set value

Cars in transit 10 a
A

nalogue signals to set value

B Surplus of available bays 10 a
® Advanced

Available bays: se trata del valor a partir del cual la funcién comienza a contar. Es el niumero de plazas
disponibles en la zona. El contador desciende cuando un vehiculo accede a la zona hasta alcanzar el
numero cero, y aumenta cada vez que un vehiculo abandona la zona.

Cars in transit. cuando todas las plazas de la zona estan ocupadas, hay vehiculos transitando alrededor
en busca de un espacio. Este pardmetro tiene en cuenta este niumero: no es obligatorio, y el cliente
puede decidir si utilizarlo o no. El contador correspondiente a este parametro aumentara en cuanto el
contador de plazas disponibles alcance el valor cero. Disminuira cada vez que un vehiculo abandone la
zona.

Ejemplo: Plazas disponibles=100, vehiculos en transito=10

En cuanto el contador Available_bays (plazas disponibles) alcance el valor cero y accedan otros
vehiculos a la zona, el contador Cars_in_transit (vehiculos en transito) disminuye. Seguidamente,
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aumentara cuando los vehiculos abandonen la zona. Solo cuando el contador alcance el valor
predefinido (10 en el ejemplo), el contador Available _bays aumentara de nuevo.

Surplus of available bays: puede utilizarse para la depuracion de errores y para comprobar el niumero de
vehiculos que salen de la zona.

Como incrementar/reducir manualmente el contador

Para incrementar/reducir el contador de la funcion pueden utilizarse sefiales digitales.
En la seccion Advanced, habilite el campo Increasing signals y/o Decreasing signals y seleccione las

MZC Edit function Master zone counter
Increasing signals
Wizard steps Function name: | (Fx) Root - Master zone counter
DPO function Signals | potes
Digital signals to set value 'i“ Root - Switches K12 Push 1 Available mode =
Analogue signals to set value @
Options
Working mode
() Advanced
Increasing signals | ] n 5
Decreasing signals [j]
Action on short pressure 18
Inverted signal -
Signal settings | Signal properties

Si se selecciona un pulsador, hay diferentes tipos de accion disponibles que haran que el recuento
aumente: extremo creciente (esto es, tan pronto como se pulse el pulsador), extremo decreciente (esto
es, tan pronto como se suelte el pulsador) o pulsacion muy prolongada (esto es, si el pulsador se
mantiene presionado durante los segundos establecidos). Para cada una de estas acciones, es posible
ajustar el valor creciente (rectangulo amarillo).

Si se selecciona una sefal de nivel, como un interruptor o una funcién, las acciones disponibles seran
extremo creciente (esto es, al cerrar el interruptor o al activar la funcién), extremo decreciente (esto es,
al abrir el interruptor o al desactivar la funcién) y ambos.

Coémo ajustar el numero de plazas disponibles con el calendario

El valor del contador puede cambiarse o resetear a una determinada hora del dia utilizando el calendario.
En el campo Advanced, habilite Local calendar.

MZC Edit function Master zone counter

Local calendar

Wizard steps
DPO function

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

Digital signals to set value

Analogue signals to set value

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

Options
(=) Advanced
[ Increasing signals

[0 Decreasing signals

[ Available output status
[0 Location

Local calendar
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Haga clic en Add para abrir una nueva ventana de actividad:

Activity name: en este campo, el usuario define el

nombre del evento que aparecera en el calendario.
Este campo es obligatorio.

Activity name I Reset }

me {10 ime 1720 ] : s o :
@satame [0 ekl _______J £ (5 fecha de inicio de la actividad del calendario.
Saturday Sunday Monday Tuesday
] Wednesday (/) Thursday (v Friday To: la fecha de finalizacion de la actividad del
DRIt penod calendario.
[ B+

@ Start time: 1a hora de inicio de la actividad.
@ Stop time: la hora de finalizacion de la actividad.
Mﬂfﬂiﬁ @ End time Days: el usuario debe seleccionar los dias en los que

i S deben aplicarse las actividades del calendario.

@ Start time: en este campo el usuario puede seleccionar el valor que se registrara en el contador de
la funcién.

- Ninguna accién (-1)

- MZC=0 (0)

- MZC=parametros Available bays (1)

- MZC=2 (2)

- MZC=3 (3)

- MZC=10000 (10000)

@ End time: en este campo el usuario puede seleccionar el valor que se registrara en el contador de la
funcion.

- Ninguna accion (-1)

- MzC=0 (0)

- MZC=parametros Available bays (1)

- MZC=2(2)

- MZC=3 (3)

- MZC=10000 (10000)
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Coémo acceder de forma remota al estado de salida de la funcién MZC
En la seccién Advanced, habilite Available output status:

MZC Edit func‘tion Master zone counter

Available output status

Wizard steps _ N
8 @ Functions
DPO function
Digital signals to set value @ (Fx) Root - Master zone counter.Status
Analogue signals to set value @ (Fx) Root - Master zone counter.Cars in transit
Options

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

@ Advanced

[ Increasing signals

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

[] Decreasing signals
D Local calendar

Available output status
D Location

Available output status

v

La marca en V verde debe estar presente si los diferentes contadores deben utilizarse en sefial en vivo,
Modbus o servidor web.

Master zone counter.status: se trata del contador de las plazas disponibles e indica cuantas plazas estan
vacias en este momento.

Master zone counter.Cars in transit. se trata del contador de los vehiculos en transito e indica cuantos
vehiculos estan circulando por la zona cuando todas las plazas estan ocupadas.

Master zone counter.Surplus of available bays: puede utilizarse para la depuracién de errores y para
comprobar el nimero de vehiculos que salen de la zona.
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Seiales en vivo en la funcién MZC

Los contadores de la funcién MZC puede ajustarse y resetearse utilizando sefiales en vivo. Para habilitar
esta funcién, haga clic en el icono marcado en rojo después de haber descargado la configuracién con
una funcién MZC al UWP 3.0.

| 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

Location fiter options (¥) Fiter options (v)

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 -

Frercptons () | EStE €S el contador que indica el numero de

plazas disponibles: disminuye cuando un

(Fx) OUTDOOR _ MZC

vehiculo accede al a zona e incrementa cuando
2| un vehiculo sale de la zona.
Used signals .
& () OUTDOOR - DPO - Enrance Status = Se n_1uestra el e_stado de los DPO_ vinculados a la
& (F) OUTDOOR - DPO - ExitStatus 0 .| funcion MZC: si un vehiculo activa una funcién
~) Parameters 1| DPO, se muestra un "1" durante el tiempo que el
Available bays @« L vehiculo permanece debajo del sensor (tiempo
, , _ muy breve, menos de 1 segundo).
BT [
Surplus of available ba T | . . L
HpS o SalERe Bae ¥ | Los parametros de la funcién también pueden
] cambiarse en las sefales en vivo sin necesidad
PR (VORI DOOR Sz 9 de escribir de nuevo la configuracion.
7MZC (Fx) OUTDOOR _ MZC.Cars in transit 0
MZC (Fx) OUTDOOR _ M7ZC.Surplus of available bays "]

Los tres contadores se muestran aqui para la
depuracion de errores.

(Fx) OUTDOOR _ MZC 3
OUTDOOR — “
T | B e 1 Rt [ Los contadores de las funciones pueden
g S ';mr_:;":::: % = E"'"ii i ajustarse o resetearse en sefiales en vivo a
rwrite e Sul us avail e umbpber 7 . .
e través del menu marcado en rojo que aparece al
Sl hacer clic en la flecha verde
Cars In transit m @
Surplus of available bays m @
@ Available output status
d MZC (Fx) OUTDOOR _ MZC.Status 95
I MZC (Fx) OUTDOOR _ MZC.Cars in transit ]
MZC (Fx) OUTDOOR _ MZC.Surplus of available bays 0
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12 Funcion de indicador

Si el usuario precisara un indicador para mostrar si hay plazas libres en el carril, puede utilizarse la
funcion de indicador para que el LED del SBPILED cambie de color conforme al estado de los sensores
en el carril.

—
a Edit function Indicator

Sensor signals

Wizard steps Function name: | (Fx) Root - Indicator

d’ DPO "

Sensor signals Signals Notes
MZC  Master zone counter Indicator signals b 2: Root - Lane 1 - Line 1 - Carpark K5 Carpark 1 3 Available mode
BB (¥) Advanced %= 2; Root - Lane 1 - Line 1 - Carpark K11 Carpark 1 =

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

@ 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

En el campo Sensor signals, el usuario debe agregar los sensores que daran la indicacién sobre el carril
o la fila: el sistema aplicara el conector I6gico OR a todos los sensores agregados a este campo.

En el campo Indicator signals, el usuario debe agregar los médulos de indicador SBPILED montados en
el carril para aportar una indicacién rapida sobre la disponibilidad de las plazas.

a Edit function Indicator

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

Mi=='2: Root - Lane 1 - Line 1 - Carpark K18 Indicator 1

@ Advanced

Ejemplo 1: carril con todas las plazas ocupadas

. Indicator: SBPILED

Los cuadrados rojos son los sensores que deben vincularse al campo Sensor signals y que detectan los
vehiculos debajo de ellos. El circulo rojo es el indicador que debe agregarse al campo Indicator signals.
Puesto que no hay espacios disponibles, el indicador muestra una luz roja para advertir al conductor de
que no acceda al carril ya que todas las plazas estan ocupadas.

Ejemplo 2: carril con algunas plazas disponibles
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Los cuadrados rojos y verdes son los sensores que deben vincularse al campo Sensor signals (los rojos
las plazas ocupadas, los verdes las vacias). El circulo verde es el indicador que debe agregarse al campo
Indicator signals. Puesto que hay algunos espacios disponibles, el indicador muestra una luz verde para
advertir al conductor de hay algunas plazas vacias en el carril.

1) Lafuncion se genera automaticamente posicionando los médulos de indicador SBPILED en el campo

Indicator signals, y el SBPUSLxx en el campo Sensor signals.

Coémo agregar la funcién de indicador con el procedimiento rapido

Esta funcion también puede agregarse de un modo rapido en la ventana Location realizando los
siguientes pasos:

1)

Seleccione los moédulos de indicador y
los sensores en la ubicacion donde vaya
a posicionarse la funciéon de indicador:
puede realizarse una selecciéon multiple
haciendo clic en el médulo muestras se
pulsa la tecla Mayis o CTRL.

Si también se selecciona la ubicacion, la
funcion se posicionara aqui. En caso
contrario, se posicionara en la ubicacion
Root.

|2 k9 SBPILED

|2 k10 sBPILED
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2) Haga clic con el botdon derecho del ratén
en los modulos seleccionados y
seleccione Indicator desde el menu Fast
add function. .

7

|| x4 sepsusLas

Add location ALT+FS
Add custom location

Add Smart Dupline generatar ALT+F6
Add carpark Dupline generator
Add wireless generator 700m

Add wireless generator 100m

Add module ALT+F7

Add functic

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

3) La funcion se generara automaticamente posicionando los moédulos de indicador SBPILED en el
campo Indicator signals, y el SBPUSLxx en el campo Sensor signals.

Edit function indicator
(=R E‘ Lane 1 m

=] Line 1 5
v @ ne Wizard steps Function name: | F) Root - Indicator

7| k4 sBPSUSL45 [l Sensor signals | signats | otes |
8| ks sppsusLas [ eietorsionals || . 2: Root - FLOOR 0 - Lane 1 - Line 1 - Carpark K4 Carpark 1

Advancd @ 2: Root - FLOOR 0 - Lane 1 - Line 1 - Carpark K5 Carpark 1

e
m Edit function indicator

Indic
Wizard S‘EPS Function name: | (Fx) Root - Indicator
Sensor signals Signals | notes |
==
iladies Sgliale #=='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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13 Médulos

Para configurar un médulo, el usuario debe hacer clic en la imagen del médulo en la ventana Modules
del UWP 3.0 Tool (véase mas abajo):

cuments\SE Tool Projects\car parksbweb 1 - 701

&9 ka sepsusLas

&9 ks sepsusLas

|| k9 sBpiLeD

£ k10 sePiLED
8v FLOOR 1

Part number Subnet e S| Location

| [ ) e

SBP2MCG324  Net1 K1SBP2MCG324 021.072.255 Root
SBP2DIAB524  Net1 K2 SBP2DI48524 002112137 Root
BDB-INCON4-U  Net 1 K3 BDB-INCON4-U 001.009.151  QUTDOOR

SBPSUSLAS Net 1 K SBPSUSLAS 002.247.025  Line 1

SBPSUSLAS Net 1 K5 SBPSUSLAS 002.247.053  Line 1

192.168.2.213

Coémo gestionar los filtros en la ventana de médulos

®

Part number S = e Si Location
[ |?| SBPZMCG324 Net 1 K1 SBPZMCG324 020.244.006 Root
; I§| SBPSUSL15 Net 1 K10 SBPSUSL13 021.060.015 Line 1,1
: |§| SBPSUSL4S Net 1 K19 SBPSUSL45 002.112.079 | Line 1.2
: |§| SBRSUSL Net 1 K21 SBPSUSL 021060026 | Line 1.2
: |§| SBPSUSL45 Net 1 K23 SBPSUSL45 021.060.034 | Line 1.3
: |§| SBPSUSL30 Net 1 K25 SBPSUSL30 021.060.028 | Line 1.1

Solo se presentan los modulos especificados por el filtro: los filtros pueden utilizarse de forma individual
0 mezclarse.
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Flechas arriba/abajo:
Una vez se ha seleccionado un médulo, al hacer clic en las flechas puede moverse hacia arriba o hacia
abajo.

Modules

[ Show only highlighted modules [ | Group £ @@ [ Show only highlighted modules [ | Group by subne
.F'art number Subnet .Name
SH2WBU230 Wireless 1 K1 SH2WBU23/ SH2MCG24 Net 1 K2 SH2ZMCG24
SH2MCG24 Net 1 K2 SHZMCG4 SH2WBU230 Wireless 1 K1 SH2WBU230
SHDWRE16AE230 Wireless 1 K3 SHDV'Z2222 SHDWRE1TSAE230 Wireless 1 K3 SHDWRE18AE230
SHAAXWLS4 Wireless 1 K4 SHAAXWLS4 SHAAXWLS4 Wireless 1 K4 SHA4XWLS4
SH2RE16A2E230 Net 1 K5 SH2RE16A2E SH2RE16A2E230 Net 1 K5 SH2RE16A2E230

Show only highlighted modules:
Cuando esta opcién de filtro esta marcada, solo los médulos resaltados (conforme a la funcion resaltar
disponible en la ventana Locations/Functions) se muestran en la ventana Modules.
La imagen inferior muestra un ejemplo:

@ @ 8edroom

W Addlocation ALT4F5
Stud
© (@ suio W Add custom location
(] Garden & Add Smart Dupline generator ALT+F6
W Add wireless generator 700m
W Add wireless generstor 100m
W Add module ALT4F7
she nighighted
[ ShoworyRONIGE ;4 functon
Part number Subnet_|[¥] this location
W Show objects/functions n lnked locstions
SHzmcG24 Net1 | () Showalso objects/functions in this location
) W Show also objects/functions in nested locations
SH2WBU230 Wireless
= Donot show object/iocations
SHDWRE1GAE230  Wireless| | Copy AtC
~ L Paste Alt+V
sHALXWLSS WAIIESS| e oy ocaton
T Delete AltsCane
| shzretsaze230 Net1 | =
T Delete objects Shift+Canc
SH2RE16A4 Net1 K6 SH2RE16A4 001.205.086 | Cabinet
SH2DS0OWEZ30 Net1 K8 SH2DS00WE230 001.229.051 | Cabinet
: SHOROAC224 Net 1 K9 SH2ROAC224 001.030.156__ Cabinet 2
= v

Group by subnet:
Los médulos se agrupan por:

Living room

2 [ cabinet

@ Bﬁludm
2 o) coy

Filter options (»)

Part number

H2MCG24

SH2WBU230

SH2RE16A2E230

SHRRE16A4

H2DS00WE230

H2ROAC224

% | SHRINDIAZ4

Subnet

Net 1

Wireless 1

Net 1

Net 1

Net 1

Net 1

Net 1

Name

K2 SH2MCG24

K1 SH2WBU230

K5 SH2RE16A2E230

K6 SH2RE16A4

K8 SH2D500WE230

K9 SH2ROAC224

K14 SH2INDI424

Location

001.047.203  Cabinet
001.190.117  Cabinet
001.023.236  Cabinet
001205086  Cabinet
001.223.051 Cabinet
001.030.156  Cabinet
001024014 __ Cabinet v

CARLO GAVAZZI

- Generador maestro (cada red generada por SH2MCG24, SH2DUG24 y SH2WBU230N).

- Puertos de comunicacion serie Modbus (COM1MASTER o COM2MASTER).
- Conexién TCP/IP Modbus

Modules

Fiter options (~)

) Show only highiighted modues [ Group by location

sH2McG24

SH2WBU230

SHDWRE16AE230

SHAAXWLSA

SHIRE16A2E230

SH2RE16A4

4| stzpscoweeso

Subnet

Net 1

Wireless 1

Wireless 1

Wireless 1

Net 1

Net 1

Net 1

Name

K2 SH2MCG24

K1 SH2WBU230

K3 SHDWRE16AE230

K4 SHAXWLS4

K5 SH2RE16A2E230

K6 SH2RE16A4

K8 SH2D500WE230

Manual del UWP 3.0 Tool

Location

001.047.203  Cabinet

001.190.117  Cabinet

001.207.179  House

Part number

K15H2WBU230

Subnet

001.190.117

Name

Location

Items: 2

SHDWRE16AE230

SHAAXWLSA

Wireless 1

Wireless 1

K3 SHDWRET6AE230

Kd SHAAXWLS4

001.207.179  House

001.208.145  Kitchen

001.208.145 | Kitchen 1]

001.023.236  Cabinet
001.205086  Cabinet

001.229.051  Cabinet

K2 SH2MCG24

SHRE16A2E230

SH2RE16A4

001.047.203,

K5 SH2RE16A2E230

K6 SH2RE16A4

001.023.236

Cabinet

001.205.086

Cabinet
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Group by location:
Los médulos se agrupan por las ubicaciones definidas en el proyecto.

Fiter options (~)

@ @ 7] Show only highlighted modules ] Group by subnet  [~] Group by location @ @ [T Show only highlighted modules [ Group by subnet | [v/] Group by location H

Part number Subnet Name SIN Location

Subnet Name

| SH2MCG24 Net 1 K2 SH2MCG24 001.047.203  Cabinet a8 House Trems: 1
E] SH2WBU230 Wireless1 | K1 SH2WBU230 001.190.117 | Cabinet SHDWRE1GAE230 | Wireless 1 K3 SHDWRE16AE230 001207179 House
SHDWRET6AE230 | Wireless 1 K3 SHDWRE16AE230 001207179 | House a —
E] SHA4XWLS4 Wireless 1 K4 SHA4XWLS4 001208145  Kitchen [T -
§| | sHadowLsa Wireless 1 K4 SHAAXWLS4 001208145 Kitchen
SH2RE16A2E230 Net 1 K5 SH2RE16A2E230 001023236 | Cabinet
SHAAXTEMDIS Net 1 K11 SHA4XTEMDIS 001018117 Kitchen
| SH2RE16A4 Net 1 K6 SHIRET6A4 001205086 | Cabinet (=3l
| | |Bathroom Items: 1
(F ccminienn N P, USRS P &

Casilla de busqueda:

Los resultados incluiran todas las palabras que contengan la cadena de entrada, y la basqueda se
realizara en los médulos disponibles en el proyecto. El usuario puede introducir el nombre completo o
parte del mismo.

Coémo gestionar los filtros en la ventana de seiales

©

Los filtros disponibles se muestran en la parte superior de la ventana Signals. Véase en el rectangulo
rojo mas abajo:

Filter aptions (~)
["] Only used signals  ["] Only signals in highlighted modules [ | Group by module  [_] Group by location \:I
BACnet objects type Object instance V.. SIN /CH

- Master Generator K1 Voltage 1 020.244.006 u
_'?="§ 3: Root - Master Generator K1 Quality index 1 020.244.006
I Q 1: Root - Lane 1,0 - Line 1,1 - Carpark K10 SBPSUSL15 Temperature 1 021.060.015
-'35 2: Root - Lane 1,0 - Line 1,1 - Carpark K10 SBPSUSL15 Carpark 1 021.060.015
I _ﬁ 3: Root - Lane 1,0 - Line 1,1 - Carpark K10 SBPSUSL15 Presence 1 021.060.015
I 4: Root - Lane 1,0 - Line 1,1 - Carpark K10 SBPSUSL15 Configuration OK 1 021.060.015
_'?="§ 5: Root - Lane 1,0 - Line 1,1 - Carpark K10 SBPSUSL15 Quality index 1 021.060.015
7@ 6: Root - Lane 1,0 - Line 1,1 - Carpark K10 SBPSUSL15 POW voltage drop 1 021.060.015
-@ 7:Root - Lane 1,0 - Line 1,1 - Carpark K10 SBPSUSL15 D+ voltage drop 1 021.060.015
7@ 8: Root - Lane 1,0 - Line 1,1 - Carpark K10 SBPSUSL15 Base holder fault 1 021.060.015
7 9: Root - Lane 1,0 - Line 1,1 - Carpark K10 SBPSUSL15 Local button fault 1 021.060.015

-@ 10: Root - Lane 1,0 - Line 1,1 - Carpark K10 SBPSUSL15 Calibration warning 1 021.060015 v

| sanas |

Cuando se muestra el panel de opciones, estan disponibles los siguientes filtros. Los filtros pueden
utilizarse de forma individual o pueden mezclarse:

Para obtener mas detalles sobre el nimero SIN, consulte el manual de software del UWP 3.0 Tool:
http://www.productselection.net/MANUALS/ES/uwp3.0 tool.pdf
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Only used signals:
Solo se muestran las sefales ya utilizadas en al menos una funcién y se resaltan en azul:

Filter upliurls@
[¥/] Only used signals  [_] Only signals in highlighted modules [ ] Group by module  [_] Group by location :

"Name 'SIN/CH

i 1: Kitchen cooker light K4 Push 1 001.208.145 *
M@ 2: Kitchen Oven K4 Push 2 001.208.145
@ 6: Root - First Floor - Living room - Relay module K5 Ampere 1 001.023.236
Lﬁ 10: Root - First Floor - Living room - Relay module K5 Re 2 001.023.236
Lﬁ 2: Root - First Floor - Living room - Relay module K& Re 2 001.205.086
'@' 3: Root - First Floor - Cabinet - Dimmer module K8 Watt 1 001.229.051
I E, 1: Root - First Floor - Living room - Temdis display K11 TRoom 1 001.018.117 |

Only signals in highlighted modules:

Cuando esta opcidn de filtro esta seleccionada, solo se muestran en la ventana Signals las sefales
pertenecientes a los modulos resaltados.

Véase el siguiente ejemplo:

Part number Subnet Name SIN Location Find...

[ A
SH2MCG24 Net 1 K2 SH2ZMCG24 001.047.203 Cabinet
SHA4AXP150L Net 1 K58 SHA4XP150L 001.172.047 Living room
SH2RE16AZE230 Net 1 K5 SH2RE16A2E230 001.023.236 Living room
SH2RE16A4 Net 1 K& SH2RE16A4 001.205.086  Living reom
SHAAXTEMDIS Net 1 K11 SHA4XTEMDIS 001.018.117 Living room
SHAAXLSAPSOL Met 1 K57 SHA4XLSAPS0L 002.088.144  Kitchen
v
Modules
Signals
Filter upliuns@
[] Only used signals I [+/] Only signals in highlighted modules I [] Group by module [ | Group by location \:I
Name SIN / CH
| @) 1: Root - First Floor - Living room - Relay module K5 kWh 1 001.023.236 *
| ¢ 2: Root - First Floor - Living room - Relay module K5 Wdmd 1 001.023.236 [I
| @ 3: Root - First Floor - Living room - Relay module K5 Watt 1 001.023.236
| @- 4: Root - First Floor - Living room - Relay module K5 VA 1 001.023.236
| @+ 5: Root - First Floor - Living room - Relay module K5 var 1 001.023.236
| @ 6: Root - First Floor - Living room - Relay module K5 Ampere 1 001.023.236
| <@ 7: Root - First Floor - Living room - Relay module K5 Volt 1 001.023.236
| 8: Root - First Floor - Living room - Relay module K5 PF 1 001023236
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Group by module:
Las sefiales se agrupan por su propio médulo segun muestra el siguiente ejemplo:

BACnet objects type Object instance

é 1: Root - Master Generator K1 Current 1 020.244.006
é 2: Root - Master Generator K1 Voltage 1 020.244.006
n'é 3: Root - Master Generator K1 Quality index 1 020.244.006
K10 SBPSUSL15 021.060.015

i 1:Root - Lane 1,0 - Line 1,1 - Carpark K10 SBPSUSL15 Temperature 1 021.060.015
#=s 2:Root - Lane 1,0 - Line 1,1 - Carpark K10 SBPSUSL15 Carpark 1 021.060.015
3:Root - Lane 1,0 - Line 1,1 - Carpark K10 SBPSUSL15 Presence 1 021.060.015
. 4: Root - Lane 1,0 - Line 1,1 - Carpark K10 SBPSUSL15 Configuration OK 1 021.060.015
':"é 5:Root - Lane 1,0 - Line 1,1 - Carpark K10 SBPSUSL15 Quality index 1 021.060.015
@ 6: Root - Lane 1,0 - Line 1,1 - Carpark K10 SBPSUSL15 POW voltage drop 1 021.060.015
@ 7:Root - Lane 1,0 - Line 1,1 - Carpark K10 SBPSUSL15 D+ voltage drop 1 021.060.015
@ 8: Root - Lane 1,0 - Line 1,1 - Carpark K10 SBPSUSL15 Base holder fault 1 021.060.015

Group by location:
Las sefiales se agrupan por ubicacion.

BACnet objects type Object instance

1: Root - Master Generator K1 Current 1 020.244.006

V. 2: Root - Master Generator K1 Voltage 1 020.244.006
g"g 3: Root - Master Generator K1 Quality index 1 020.244.006

=] E Line 1,1

! 1: Root - Lane 1,0 - Line 1,1 - Carpark K10 SBPSUSL15 Temperature 1 021.060.015
%5 2: Root - Lane 1,0 - Line 1,1 - Carpark K10 SBPSUSL15 Carpark 1 021.060.015
3:Root - Lane 1,0 - Line 1,1 - Carpark K10 SBPSUSL15 Presence 1 021.060.015
. 4; Root - Lane 1,0 - Line 1,1 - Carpark K10 SBPSUSL15 Configuration OK 1 021.060.015
g'g 5: Root - Lane 1,0 - Line 1,1 - Carpark K10 SBPSUSL15 Quality index 1 021.060.015
@ 6: Root - Lane 1,0 - Line 1,1 - Carpark K10 SBPSUSL15 POW veltage drop 1 021.060.015
@ 7:Root - Lane 1,0 - Line 1,1 - Carpark K10 SBPSUSL15 D+ voltage drop 1 021.060.015
@ 8: Root - Lane 1,0 - Line 1,1 - Carpark K10 SBPSUSL15 Base holder fault 1 021.060.015
(] 9: Root - Lane 1,0 - Line 1,1 - Carpark K10 SBPSUSL15 Local button fault 1 021.060.015
=l = D, A e P [

Casilla de busqueda:

Los resultados incluiran todas las palabras que contengan la cadena de entrada, y la busqueda se
realizara en los modulos disponibles en el proyecto. El usuario puede introducir el nombre completo o
parte del mismo.
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Médulos de parking

Sensores de ultrasonidos

SBPUSL: sensor de interior de 0° grados (a pesar de que la '0' pequefa basta por si misma)
SBPUSLA45: soporte de montaje en carril de 45° grados

Estos médulos solo pueden agregarse a la ubicacion Line (fila).

Tal

Aparecera el asistente de configuracion.

Senales de entrada

Edit module

CARLO GAVAZZI

Para configurarlos, haga clic en la imagen correspondiente una vez se hayan agregado al proyecto:

SBPSUSLAS MNet 1 K5 SEPSUSLAS 021.060.034 Line 1.1

Module !
s
(a) Input signals

Wizard steps Name | K4 SEPSUSLAS

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

Diagnostic signals ) . 1:Root- FLOOR 0 - Lane 1 -Line 1 - Carpark K4 Temperature 1 Salabic i
Properties @ 2: Root - FLOOR 0 - Lane 1 - Line 1 - Carpark K4 Carpark 1 lj’

® Advanced

Apply to all ‘

En el campo Input signals (sefiales de entrada) hay disponibles dos sefiales para utilizarse en cualquier
funcion o en la base de datos o para leerse a través de Modbus o BACnet:
1) Latemperatura leida por el sensor
2) La presencia de un vehiculo en la plaza de aparcamiento controlada por el sensor

Para obtener mas informacién sobre como utilizar estas sefales, consulte el manual de software:
http://www.productselection.net/ MANUALS/ES/uwp3.0 tool.pdf
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Senales de salida

No hay senales de salida que puedan gestionarse por el controlador.

Senales de diagnéstico

CARLO GAVAZZI

Wizard...
Edit module |, 'r
<&
g Diagnostic signals
Wizard steps Name | K5 SBPSUSL45 |
Input signals SIN: [ 021 ” ()6{)” 034 ]Subnet
Qutput signals m

Diagnostic signald

Properties

® Advanced

i 3: Root - Lane 1,0 - Line 1,1 - Carpark K5 Presence 1

4: Roat - Lane 1,0 - Line 1,1 - Carpark K5 Configuration OK 1
_D=u=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
@B: Roat - Lane 1,0 - Line 1,1 - Carpark K5 Base holder fault 1
[E_]g: Root - Lane 1,0 - Line 1,1 - Carpark K5 Local button fault 1
'I(J: Root - Lane 1,0 - Line 1,1 - Carpark K5 Calibration warning 1
AH: Root - Lane 1,0 - Line 1,1 - Carpark K5 Sensor error 1

Available mode

L4

. Apply to all |

]
J

1 [
J L

El médulo esta activado

El modulo esta programado

indice de calidad del bus Dupline (=100 ok, <100 ruido presente en el bus)

Caida de tension en el tercer cable Dupline

Caida de tension en el bus Dupline

Soporte defectuoso

El pulsador del sensor esta siempre conectado

PFo@6) EE

Error de calibraciéon: no se recibe eco

Sensor de ultrasonidos defectuoso

=
——

Interferencias: sefales recibidas de otro sensor

Tensién de potencia Dupline

<&

Tensién de bus Dupline
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Propiedades

Q Edit module |, . m
Wizard steps Name | K SEPSUSL45 |

Input signals SIN: [ 021 “ 1‘\4“ 195]Subnet

QOutput signals Properties| |nfo

Diagnostic signals Lane, Line, Position l 1] [ 2] [ ZI

Properties

®Mvam:ed

E o

=

En la ventana Properties (propiedades) puede editarse los siguientes parametros:

SIN

Este campo puede compilarse manual o automaticamente por medio de la busqueda de red Dupline.

Subnet

La red puede seleccionarse manual o automaticamente por medio de la busqueda de red Dupline.

Lane, line, position
Direccion de parking.
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Indicador de carril
SBPILED: indicador de carril interior

Para configurarlos, haga clic en la imagen correspondiente una vez se hayan agregado al proyecto:

‘§| SBPILED Net 1

K30 SBPILED 000.000.000 Line 1.2

Senales de entrada

5 Edit module o

Input signals

Wizard steps Name | K10 SBRILED
Laptsignats s [ ) o[ na][ os3
Output signals | sigrets [ inio
i ig signal
Properties
@Mvan:ed

En el campo Input signals (sefales de entrada) hay disponible una sefale para utilizarse en cualquier

funcion o en la base de datos o para leerse a través de Modbus o BACnet: por ejemplo, la temperatura
leida por el sensor.

Para obtener mas informacion sobre como utilizar estas sefiales, consulte el manual de software:
http://www.productselection.net/MANUALS/ES/uwp3.0 tool.pdf

Senales de salida

a Edit module et

Output signals

Wizard steps Name | K9 SEPILED

leput sgns s sme | oo ooo 000 subne

Output signals Signals | Info

Dogreds 2noak 422 2: Root - FLOOR 0 - Lane 1 - Line 1 - Carpark K9 Indicator 1 : i
7 ] —

e =

® Advanced

Una sefial de salida, el LED, puede gestionarse por cualquier logica en el sistema.

Senales de diagnostico
Se trata de las descritas para los sensores.
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Sensor de contador

SBPUSCNT: sensor de contador interior

Wizard...
e Edit module |,
- Input signals
Wizard steps Name | K5 SEPSUSCNT
Input signals SIN: [ 01 ] l 152 ] l 022
Output signals Signals | Info
Biagnostic signals é 1: Root - Lane 1 - Line 2 - Carpark K5 Temperature 1 1
Properties & 1: Root - Lane 1 - Line 2 - Carpark K5 Carpark counter 1
@ Advanced

Estos médulos solo pueden agregarse a la ubicacion Line (fila).

Los campos Input signals, Output signals y Diagnostic signals son iguales a los ya descritos para el
SBPSUSLA45.

Propiedades
Wizard...
g Edit module |, .~ ﬂ
om Properties
I wizard steps Name | K5 SBPSUSCNT
Ippsgnes siv: | 021 152 022 |subnet [Net1 &)
ignals [Propertlesi Info |
"' igoz! Lane, Line, Position ( 1] [ 2) | 1]
Properties
Sensor colour if a car is detected [Oﬂ' m
® Advanced
Sensor colour if no cars are detected [Blu E

Detected car colour always on 4

No car detected colour always on 4

— fronton—]

Sensor colour if a car is detected: color del sensor cuando se detecta un vehiculo en movimiento.
Sensor colour if no cars are detected: color del sensor si no hay vehiculos en movimiento debajo del él.

Detected car colour always on: el LED del sensor siempre sera el seleccionado en el campo Sensor
colour if a car is detected.

No car detected colour always on: el LED del sensor siempre sera el seleccionado en el campo Sensor
colour if no cars are detected.
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RS485 para interfaz Smart Dupline

SBP2DI148524

P

=
-_-;:E! | SBP2DI48524  Rete 1 K2 SBP2DI48524

000.000.000 Root

En el RS485 para interfaz Smart Dupline no hay sefiales de entrada/salida.

Senales de diagnéstico

Edit module |, '-f
i Y
Diagnostic signals
Wizard steps Name | K2 SBP2DI48524
Input signals SIN: [ 002 ” 112 ” 137 [subnet
Output signals Signals | Info
s s 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
l;'="'=""4: Roat - Carpark K2 Quality index 1

v Apply to all ‘

J et

Esta sefial indica si la pantalla esta conectada correctamente.

ﬁ . | Esta sefal indica si el tipo de pantalla conectada se corresponde con el
L
Dup

seleccionado en el campo Properties.

Esta sefial indica si el médulo se ha programado.

indice de calidad del bus Dupline (=100 ok, <100 ruido presente en el bus)
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Edit module 'r
Module f |
.iI :
' Properties
Wizard steps Name | K29 SBP2D148524 |
Input signals SIN: { mo][ mo][ (X]O]Subnei
Qutput signals Properties| |nfo
Awvailable displ. Car Park 2
g I e a—
(%) Advanced SBPDISA
SBPDISAT
SBPDISALH
SBPDISALHT
SBPDISARH
SBPDISARHT
SBPDIS2
SBPDIS2T
SBPDIS2AL
SBPDIS2ALT
e Pk | Contrm |
I SBPDIS2ART

En este campo, es necesario seleccionar la pantalla co

14 Servidor de tiempo
Si el controlador de parking UWP 3.0 necesita sincron

nectada al SBO2DI48524.

izar la hora a través de internet, debe ir a través

del SBP2CPY24 de modo que en la ventana Set controller date and time debe agregarse la direccion del
SBP2CPY24. También puede tratarse de una direccion DYNDNS.

Modbus  Database

Help

Set controller date and time

SBWEE BACnet

Set controller date and time

Controller date and time

Wizard steps
Controller date and time

Additional server

Insert Additional Server

[/ Date and time seup | Intemet date time update |

Update controller date and time over internet i,/\>

0.pool.ntp.org
1.pool.ntp.org

Remave

2.pool.ntp.org
3.pool.ntp.org

[F521682.125 |

Save settings into Sx2WEB24

Part number
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15 Servidor Remoto para senales digitales de entrada

Gracias a esta funcion, puede usar un controlador UWP3.0 como Remote Server para recoger el estado
de hasta 740 sefales digitales de entrada de los médulos Smart Dupline® y WiDup. Posteriormente, el
estado de las sefales sera enviado mediante un Servicio API patentado a un servidor SBP2CPY24
donde seran gestionados como plazas de aparcamiento (igual que en los sensores de interior
SBPSUSLXxx).

Esta solucion funciona como la interfaz ideal entre dispositivos genéricos equipados con contacto de
salida (como por ejemplo sensores de area u ocupacion) para ser gestionados como sensores de
Aparcamiento desde el Servidor CPY.

@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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1 Arquitectura del sistema

A) Un Servidor SBP2CPY24 externo (necesario) recoge la informacion de ocupacion de los sensores de
interior y las sefales digitales de entrada.

(B) Un controlador UWP 3.0 funciona como Remote Server para el cual las sefiales digitales de entrada
pertenecen a redes Smart Dupline® y WiDup (hasta 740 sensores)

(C) Hasta 10 controladores UWP 3.0 para sensores de interior SBPSUSLxx, indicadores y pantallas
(hasta 6300 sensores de interior).

Nota: Si no necesita gestionar ningun sensor de interior SBPSUSLxx en el proyecto de Aparcamiento,
hace falta disponer de un controlador UWP 3.0 adicional para manejar las pantallas DISxRSE.

2 Requisitos del sistema

Para usar esta funcion, debe activar todos los servicios de Aparcamiento en el controlador UWP 3.0 que
se use como Remote Server. Mediante el protocolo web API, podra enviar el estado de sefnales digitales
a un servidor CPY externo para poder visualizarlo.

Los tres pasos principales para completar la configuracién se muestran a continuacién:

o En la Herramienta UWP: seleccione las sefiales digitales de entrada y asocie cada sefial a un
area o una zona. El sistema vinculara una ID a cada senal automaticamente.

e EnlaWeb App: defina un nombre de usuario/contrasefia para activar el API service

e En el Servidor CPY: defina los parametros para recibir informacién del UWP 3.0 conectado a
las sefales digitales de entrada que seran procesadas como plazas de aparcamiento.
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Como configurar las seiales digitales de entrada

Nota: un controlador UWP 3.0 debe ser usado como Remote Server tnicamente para equilibrar la carga
y evitar problemas de ineficiencia; todas las funciones de aparcamiento restantes deben estar
desactivadas.

En primer lugar, si no puede seleccionar el icono, abra Program setup, haga clic en Car Park project
settings y abra la pestafia CPY server. Seleccione la opcion Disable CPY (ver captura de pantalla mas
abajo) y haga clic en Confirm para guardar los cambios.

CPY server

The CPY server is integrated into the UWP controller x

A SEP2CPY24 server is used x

Disable CPY

Después, asegurese de que ha afiadido todos los médulos a los que pertenecen las sefales digitales de
entrada que quiere gestionar desde el Servidor CPY. Ademas, debe seleccionar el modo Switch en las
propiedades del médulo (pestafia Input signals > Modules > Available mode).

En la pestafia Add, haga clic en el icono Digital car park (ver imagen a continuacion).

Program setup  Modbus  Datal

Aparecera esta ventana:

Digital car park

Digital car park. | Area and zone editor |
Filter options ()
[ compreat | [ s | R
Name Id Part number Location Subnet
BE® K3 SHPINCNT4 26 SHPINCNT4 Root Net 1 004.005.2
[ 1: Root - /O Modules K3 Switch 1 27
i 2: Root - I/0 Modules K3 Switch 2 28
3: Root - I/O 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
[ 3: Root - I/O Modules K7 Switch 3 225
I 4: Root - I/O Modules K7 Switch 4 226
- s

=

En la ventana Digital Car Park, vera unicamente los médulos que tienen al menos una sefial Switch.
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Como gestionar los filtros

©

Opcién Descripcion

Collapse all Oculta todos los médulos y la informacion de sefial correspondiente

Expand all Muestra todos los modulos y la informacién de sefial correspondiente

Published Sélo se muestran las sefiales digitales activadas (V).
El sistema buscara en los modulos de proyecto disponibles y el resultado incluira todas las

Search box palabras que contengan la string de entrada. Nota: Puede introducir el nombre completo o
parte de él.

3 Informacién de médulos y senales

Se mostrara la informacidn siguiente para cada médulo:

Name

o
®
NEEE®EEEEDE®

2: Root - I/O Modules Switch contact..

4: Root - 1/0 Modules Switch contact..

Switch contact 1-4 for CP3 Digital inp...
1: Root - I/O Modules Switch contact...
2: Root - 1/O Modules Switch contact...
3: Root - I/O Modules Switch contact...
4: Root - I/O Modules Switch contact...
Switch contact 5-8 for CP3 Digital inp...

1: Root - 1/O Modules Switch contact...

3: Root - I/O Modules Switch contact...

Id Part number Location Subnet SIN Area Zone
81 BDB-INCON4-U  Root Net 1 000.000.000
82 First Fleor PL 11
83 First Floor PL ci11
&4 First Fleor PL 11
85 First Floor PL ci11
105 BDB-INCON4-U  Root Net 1 000.000.000
106 First Floor PL c1-1
107 First Floor PL Cc1-1
108 First Floor PL c1-1

109 First Floor PL c1-1

Campo

Descripcién

Selection box

Si marca esta casilla para un modulo, todas las sefales correspondientes se
seleccionaran para ser activadas.

Muestra el nombre del modulo/sefial en la configuracion.

Name Nota: no puede cambiar el nombre desde esta ventana.
Identificador Unico de la sefial digital en la configuracion. Esta referencia es
importante para vincular a la Herramienta UWP 3.0 y la sefal del Servidor
Id CPY.

Nota: el sistema vincula este valor automaticamente y no puede ser
modificado. Cada sefial se mostrara en el Servid CPY con esta referencia.

Part number

Muestra el numero de pieza del médulo Smart Dupline®

Location Muestra la ubicacién del modulo
Subnet Muestra el Master Channel Generator (Generador de Canal Maestro)
SIN Muestra el moédulo SIN del modulo

Muestra el area de la seial digital segun la configuracién de la pestafia Area
Area and Zone editor.

Nota: cada area puede tener varias zonas.

Muestra la zona de la sefial segun la configuracién de la pestafia Area and
Zone Zone editor.

Nota: una zona sélo puede pertenecer a un area.
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4 Procedimientos

Los procedimientos disponibles para publicar sefiales digitales de entrada en el Servidor CPY se
muestran a continuacion.

Coémo anadir/editar un area

1. Abra la ventana Digital car park y la pestaia Area and zone editor

Digital car park

Area list Zone list

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

2 . En Area list, afiada (Add) un area (nombre por defecto Area 2 porque Area 1 ya existe)
3 . En Area list, seleccione el area a renombrar

4 . En Selected area introduzca el nombre que quiera asignar y pulse Save

(€]

. Vaya a la pestafia Digital car park y haga clic en Confirm para guardar los cambios
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Coémo anadir/editar una zona

Nota: tiene que seleccionar un area antes.

1. Abra la ventana Digital car park y la pestaina Area and zone editor

Digital car park
Digital car park | Area and zone editor

Area list Zone list
Selected area Selected zone

Area 1 | Zone 1

2 . En Area list, seleccione el area a la que afiadir una zona.
Nota: el area seleccionada es resaltada en azul.

3 . En Zone list haga clic en Add para afiadir una zona con el nombre por defecto.
Nota: si selecciona el Area, se sugiere Zone1 por defecto.

4 . En Zone list, seleccione la zona a renombrar.
Nota: el area seleccionada es resaltada en azul.

5. En el campo Selected zone introduzca el nombre que quiera asignar a la zona y pulse Save

6 . Vaya a la pestaria Digital car park y haga clic en Confirm para guardar los cambios
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Coémo eliminar un area

1. Abra la ventana Digital car park

2 . En Area list, seleccione el area a eliminar.
Nota: el area seleccionada es resaltada en azul.

3 . Haga clic en Yes en la ventana emergente para confirmar la eliminacion.

Information

Notas:
o El sistema muestra un mensaje de advertencia si intenta eliminar la unica configuracion de area
existente.

o FEl sistema muestra un mensaje de advertencia si intenta eliminar un area asignada a al menos una
sefial digital.

4 . Vaya a la pestafa Digital car park y haga clic en Confirm para guardar los cambios
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Coémo eliminar una zona

1. Abra la ventana Digital car park

2 . En Zone list, seleccione la zona a eliminar.
Nota: el area seleccionada es resaltada en azul.

3 . Haga clic en Yes en la ventana emergente para confirmar la eliminacion.

Information

Notas:
o FElsistema muestra un mensaje de advertencia si intenta eliminar la Gnica zona de area existente.

Warning

o Elsistema muestra un mensaje de advertencia si intenta eliminar una zona asignada a al menos una
sefial digital.

Warning

4 . Vaya a la pestana Digital car park y haga clic en Confirm para guardar los cambios
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Coémo vincular un sensor a un areal/zona

Al vincular sefiales a un area o una zona, puede vincular y mapear sefiales digitales segun sea necesario.
Dado que en el Servidor CPY cada area representa un nodo y todas las zonas representan un sub-nivel,
la estructura de la planta estara bien organizada.

Siga este procedimiento para activar y asignar sefiales digitales a un area/una zona.

1 . Abra la ventana Digital car park

Digital car park
Digital car park | Area and zone editor

Filter options (+)

Name Part number 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 'Zﬂl’lE2 I

® &

2: Root - I/O Modules K2 Switch 2 27 First floor C1-1
3: Root - I/0 Modules K2 Switch 3 28 First floor C1-1

4: Root - I/O Modules K2 Switch 4 29 First floor c1-1

2 . En la pestaiia Digital car park, expanda la vista de modulo para ver todas las sefiales digitales
correspondientes

3 . En la primera columna, marque la casilla de las sefiales que quiere activar para la funciéon Car
Park Digital input.
Nota: se mostrara una V para las sefiales que active.

4 . En la columna Area, asigne un area existente a la sefial digital seleccionada.
Para crear una nueva area, ver COmo afadir/editar un area

5 . En la columna Zone, asigne una zona existente a la sefial digital seleccionada.
También puede ver Cémo anadir/editar una zona

6 . Haga clic en Confirm para guardar los cambios
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Como verificar el vinculo entre la seiial digital y el sensor de Aparcamiento

El vinculo entre la sefial digital (configurado en la herramienta UWP 3.0) y el Servidor CPY se realiza
mediante el parametro ID. El sistema asigna este parametro a cada sefial automaticamente (los
usuarios no pueden cambiarlo) y cada sefial afiadida a la configuracion se mostrara en el Servidor CPY
con ese ID.

El'ID debe ser considerado durante la planificacion y configuracién del sistema para identificar cada
sefial como un servidor CPY.

El ejemplo a siguiente muestra los vinculos de cuatro sefiales digitales de un médulo Smart Dupline® y
los sensores correspondientes en el Servidor CPY de Aparcamiento:

Herramienta UWP 3.0 - Ventana digital de Servidor CPY - Diagrama
Aparcamiento
= L qam =
p| Sensor-ID_35
Vacant: 0d Oh 7m 59s
Sensor-ID_36
B8 @ @ E’ SHPINCNTA 34 Vacant: 0d Oh 8m 14s
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 p-| Sensor-ID_37
Vacant: 0d Oh 8m 24s
4: Root - 1I/O Modules K3 Switch 4 38 B
» | Sensor-ID_38
" | vacant: 0d Oh 8m 38s

]

@< Haga clic aqui para ver un video de este procedimiento.
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Coémo activar el servicio APl en UWP 3.0

Para establecer una comunicacion entre el médulo UWP 3.0 a la que estan conectadas las sefales
digitales y SBP2CPY24, tiene que activar el servicio APl desde el controlador. Siga este procedimiento:

1. Acceda al controlador WEB-App

= & A

API Configuration

/' Senvice configuration

Service
Enable -

Username * Password
cpy "

2. Vaya a Services > API Configuration
3. Habilite el servicio
4. Introduzca el Username y Password

Nota: tiene que introducir esta informacion en SBP2CPY24 para conectar el controlador y recibir la
informacion de ocupacién de las sefales digitales.
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16 MAIA Cloud en casos practicos de Car Park

En las aplicaciones del Car Park hay dos casos que se pueden gestionar a través de MAIA Cloud:

1)

2)

Para CPY integrado, tiene que activar el UWP 3.0 en su organizacién. En este caso el
UWP 3.0 se considera un gateway.

Para CPY externo y con multiples controladores, puede activar el SBP2CPY24 en su
organizacion y anadir cada UWP 3.0 como endpoint, si todos los dispositivos estan
conectados a la misma LAN. En este caso el SBP2CPY24 se considera un gateway y
los UWP 3.0 endpoint.

16.1. Como registrarse en MAIA Cloud

pPOLON~

® N O

Notas:

Abra su navegador

Vaya a la pagina de Login de MAIA Cloud: https://app.maiaconnect.com
Haga clic en Register debajo del botén Log In

Introduzca los siguientes datos:

Nombre (First name)
Apellido (Last name)
Etiqueta de la organizacion (Organization Label)

Nota: esta descripcion identifica su organizacién. Puede usar el nombre de su
companiia o de su proyecto y puede cambiarlo luego.
Identificativo de la organizacion (Organization ID)

Nota: es el identificativo tnico de su organizacion, util para el servicio de asistencia
técnica. No puede cambiarse y no pueden usarse caracteres especiales.

Pais (Country)

Cédigo valido para la inscripcién (Valid UWP-ACTIVATION-KEY for Registration).
Escriba la clave de activacion Carlo Gavazzi incluida en su kit UWP-ACTIVATION-
KEY.

E-mail y confirmacion (E-mail confirmation)

Password y confirmacion (password confirmation)

Lea y acepte la Privacy policy y los Terms of Use

Haga clic en Register

Haga clic en el enlace incluido en el mail recibido para activar su perfil
Acceda con sus credenciales al portal web MAIA Cloud.

e Su usuario se registra automaticamente como administrador de la organizacién que lleva el
nombre de su compafnia.

o La UWP-ACTIVATION-KEY puede usarse solo una vez para registrarse en MAIA Cloud. Use la
misma clave para afiadir el dispositivo a la organizacién. Para mas informacion, véase Activation
key User Manual

16.2. Cémo activar un dispositivo en MAIA Cloud

abhwN =

Abra su navegador

Acceda a su organizacién de MAIA Cloud (https://app.maiaconnect.com)
Haga clic en = para abrir el menu principal

Vaya a Devices > Activate

Complete la pagina de activacion con las siguientes informaciones:

Device Label (nombre del dispositivo)
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10.

16.2.1.

N

No ok~

16.2.2.

n

oo kAW

o Latitude y longitude para la ubicacién
Nota: puede navegar por el mapa o usar la casilla de busqueda.
o UWP-ACTIVATION-KEY. Introduzca el codigo de activacion Carlo Gavazzi incluido en
su kit UWP-ACTIVATION-KEY.
Haga clic en v/
Vaya a la pagina de inicio de MAIA Cloud
Haga clic en § > Assign credit para activar el servicio de VPN en su dispositivo.
Nota: para asignar créditos, necesita al menos un mes inutilizado de VPN. Para afiadir recursos
a su organizacion, necesita un cédigo UWP-LICENCE (véase Licence code User Manual).

Haga clic en v > Application profile para configurar el perfil por defecto.

Para el UWP 3.0 Tool
Si usa la version... Entonces...
8.4.0.3 y superiores En pocos segundos UWP 3.0 estara en linea
8.4.0.3 y anteriores Vaya a Como activar el servicio de VPN

para un UWP 3.0 instalado y siga el
procedimiento

Para el SBP2CPY?24

Si usa la version ... Entonces...

2.6.3 y superiores En pocos segundos SBP2CPY24 estara en
linea

2.6.3 y anteriores Vaya a Como activar el servicio de VPN

para un SBP2CPY24 instalado y siga el
procedimiento

Coémo activar el servicio de VPN para un UWP 3.0 instalado

Vaya a su organizacion de MAIA Cloud y active su UWP 3.0

Véase How to activate a device in MAIA Cloud

Actualice su UWP 3.0.

Nota: el servicio de VPN esta disponible en el UWP 3.0 Tool a partir de la version 8.4.0.3.
Acceda a la web app UWP 3.0

Haga clic en = para abrir el menu principal

Vaya a Service > Remote VPN Services

Active el servicio

Escriba el cédigo de activacion de su kit UWP-ACTIVATION-KEY

Nota: el Servidor MAIA Cloud estandar debe estar configurado.

Haga clic en B para guardar

Nota: el icono verde le informa que el procedimiento se ha terminado correctamente.

Como activar el servicio de VPN para un SBP2CPY24 instalado

Vaya a su organizaciéon de MAIA Cloud y active su UWP 3.0

Véase How to activate a device in MAIA Cloud

Actualice su SBP2CPY24

Nota: el servicio de VPN esta disponible en el SBP2CPY24 a partir de la versién 2.6.3.
Acceda al servidor CPY

Vaya a System settings > VPN settings

Active el servicio

Escriba el cédigo de activacion de su kit UWP-ACTIVATION-KEY

Nota: el Servidor MAIA Cloud estandar debe estar configurado.

Haga clic en B para guardar
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Nota: el icono verde le informa que el procedimiento se ha terminado correctamente.

16.3. Cémo anadir un endpoint en MAIA Cloud
(en caso de CPY externo con multiples controladores)

Para CPY externo con multiples controladores, puede activar el SBP2CPY24 en su organizacién y afadir
cada UWP 3.0 como endpoint.

Puede seguir este procedimiento para afiadir controladores solo si el CPY externo y los UWP 3.0 estan
conectados a la misma LAN.

Abra el menu principal

Vaya a Devices > VPN

Vaya a la pestafia Endpoints

Haga clic en 4 desde la columna Actions del SBP2CPY24 deseado

Desde el menu Endpoint Options, introduzca las siguientes informaciones:
e Nombre (Name)
e Descripcion (Description)

arON =

Nota: no es obligatorio, pero util para encontrar el endpoint rapidamente.
e Direccion IP (IP address)
o Perfil aplicacion (Application profile). Haga clic en v y seleccione el perfil por defecto
(UWP 3.0 default profile)
Seleccione la casilla Enabled para activar el endpoint
7. Haga clic en ¥ para guardar la configuracion.
Nota: luego hay que reiniciar el servicio de VPN.

o

Nota: el nimero méaximo de endpoint es 2. Si necesita afiadir més endpoint, haga clic en #°Edit
Gateway. Si modifica el nimero, luego tendra que reiniciar el servicio de VPN.

16.4. Cémo enviar la configuraciéon remotamente a un CPY integrado usando
MAIA Cloud

1. Abra un navegador

Acceda a su organizacion de MAIA Cloud (https://app.maiaconnect.com)

Conéctese al CPY integrado a través del UWP Tool usando el IP virtual del CPY integrado
Para mas informacioén véase How to connect to the controller remotely via MAIA Cloud (VPN)
Haga clic en Read the configuration from controller y luego en Close

Haga clic en Send to controller para enviar la configuracion

Guarde la configuracion y luego haga clic en Close

Haga clic en Project Configuration y abra la Configuration/controller list

Cambie el IP del CPY y configure el IP virtual

Nota: copie el IP virtual del CPY integrado que encuentra en MAIA Cloud, y péguelo en el UWP
Tool Carpark locator manager.

N

w

® N oA
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Carpark locator mansger
Devices () Needheip? T
Controllers roject name. MAC address Cont ad.._ Compiled Update ether...

Device ‘Service Enabled Autorenewal VPN Status Actions. ¥ SBP2CPY24 00:19:EE:10:82:08 12 ~%— SET THE VIRTUAL IP

10.1.5.120 « @

Configuration 1

v~ CPY_CGC_Belluno ® ® =
A CPY_Station_Belluno ® ® =
Endpoint Application Status
SSH
gateway UCS_7_HOME_PATH

not connected - Connect

Gateway UWP_Tool

Real IP: 127.0.0.1

COPY THE VIRTUAL IP WebApp_HTTP [ ]

WebApp_HTTPS L]

9. Haga clic en Compile the project y luego en Close
10. Envie la configuracion al CPY integrado haciendo clic en Send configuration to SBP2CPY24 y

luego en Close.

@< Haga clic aqui para ver el video de este procedimiento.

16.5. Cdémo enviar la configuracion remotamente a un CPY externo con multiples
controladores usando MAIA Cloud

1. Abra un navegador

2. Acceda a su organizacion de MAIA Cloud (https://app.maiaconnect.com)

3. Haga clic en § > Connect desde la columna Action del CPY integrado que quiere gestionar.
Nota: el menu desplegable Connection se abrira automaticamente.

Devices > VPN Show .. v | sorby v [ s
Devices @ Need help? i
Device Service Enabled Autorenewal VPN Status Actions
~  CPY_CGC_Belluno ) '®) =
—~ — Connect
v~ CPY_Station_Belluno O] ) =

Disconnect
1-20f2
Reset the device VPN connection

Autorenewal [ |

Logs

a
GET INFO FOR TECHNICAL SUPPORT

4. Haga clic en el UWP Tool desde el menu desplegable Connection para establecer una

conexion con el UWP 3.0.
Para mas informacion véase How to connect to the controller remotely via MAIA Cloud (VPN)
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Devices > VPN Show ... v Sort by:
Devices @ Need help?
~
Device Service Enabled Aurtorenewal VPN Status Actions
A CPY_CGC Belluno ) ) =0
Endpoint Application Status
gateway CP3_WebApp_HTTP ]
connected - Disconnect
Gateway
Real IP: 127.0.0.1
CP3_WebApp_HTTPS ®
Virtual IP: 192.18.32.196
S5H ®
UWP3_ParkingLot1
= g UCS_7_HOME_PATH Native Applicati o
connected - Disconnect
Parking Lot 1 \
S et UWP_Tool Native Applicati [ ]
Real IP: 10.1.5.72
Virtual IP: 100.64.1.33
; WebApp_HTTP [ ]
Connected users: elenavie 92(@gmail.com
WebApp_HTTPS (]

Haga clic en Read the configuration from controller y luego en Close

Haga clic en Send to controller

Guarde la configuracion y luego haga clic en Close

Haga clic en Project Configuration y abra la Configuration 2

Configure una conexién remota a través del UWP Tool al controlador 2 usando su IP Virtual

© N O

Consegjo: vuelva a MAIA Cloud y copie el IP virtual de UWP 3.0 desde el UWP Tool
10. Haga clic en Send to controller y luego Close

Nota: repita los pasos 8-9-10 por cada configuracion

11. Haga clic en Project Configuration y abra la Configuration/controller list

12. Cambie el IP del CPY y configure el IP virtual
Nota: copie el IP virtual del CPY integrado que encuentra en MAIA Cloud, y péguelo en el UWP
Tool Carpark locator manager.

Carpark locator manager

Controllers Project name ad.. M2M Address Compiled Update ether

Device Service Enabled Autorenewal VPN Status Actions
# SBP2CPY24 101573 SET THE VIRTUAL IP
s PY-Server-Demo-Dipy ) Configuration 1 Test Controller 1 00:19:EE:10:91:45 10.15.74 1015.74 4
Endpoint Application Stalus Configuration est Controller 2 O00:19:EE:10:72:13 101571 101.5.71 V @

gateway

connected - 0 ucormact

= COPY THE VIRTUAL IP 51 L]

lebApp_H L]
App_HTT! [ ]
L

Demo_UWP30_01
R _HOME_PATH Note ppicns @

E int
1574
| PATH Narne Appie
P:100.64.2.97 e !
ected users: admingoavazziautomat

Haive Appicat @
L]

13. Haga clic en Compile the project y luego en Close
14. Envie la configuracion al CPY externo haciendo clic en Send configuration to SBP2CPY24 y
luego en Close.
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Haga clic aqui para ver el video de este procedimiento.
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17 Resolucién de problemas

Esta parte del manual trata de problemas comunes que el usuario puede encontrar durante la
configuracién del proyecto o la calibracion del sensor y, como se muestra a continuacién, se sugieren
posibles soluciones:

Problema Solucion

Ajuste el campo Near End Position (Posicion final area cercana)
utilizando la siguiente férmula:
El sensor no esta instalado

entre 2,2 my 2.4 m Near End position (Posicion final area cercana) = [ Altura del

sensor— 0,2 m]

Ver como cambiar los ajustes del sensor

La plaza de aparcamiento es  Ajuste el campo Total Peak Out (Nimero total de picos) = 3

mas angosta que 2,5 m Ver como cambiar los ajustes del sensor

larga, pero sin plazas de 3,68m
aparcamiento adyacentes Ver cémo cambiar los ajustes del sensor

Identifique el sensor que esta creando la diafonia y modifique su

Ver como identificar y resolver una condicion de diafonia

Coémo cambiar los ajustes del sensor

Existen dos formas distintas de cambiar los parametros de ajuste de los sensores:
= |ndividualmente: los parametros se pueden cambiar para cada sensor, uno por uno;

= Multiedicion: los parametros pueden ser cambiados para multiples sensores al mismo tiempo
mediante los campos Multi editing;

Como cambiar los ajustes del sensor individualmente

En la Sensor list (Lista de sensores) de la ventana Calibration (Calibracion), para cambiar la
configuracién actual de un sensor, el usuario puede seguir el procedimiento que se muestra a
continuacion:

1) Seleccione el sensor que debe ser gestionado marcando la casilla de verificacion; se iluminara
en azul claro, como se muestra en el rectangulo rojo de abajo:

[ Selectall sensors I Read sensor settings I Update diagnostic ]

[ Unselect all sensors [l Write sensor settings Il Calibrate free bays ]

Sin Address ) Filter Near peak out Total peak out Near end position  Near peak min value

B @@ Lnet o
» O K2 SBRSUSL45 021.151.206 111 8 measures 1 Peak 2 Peaks. 204m 20 Paints I]
[0 ® K33BRSUSLAS 021.129.191 11.2 8 measures 1 Peak 2 Peaks 2.04m 20 Points
B @ Lne2

[ ® KESBPSUSL4S 021152012 121 & measures 1 Peak 2 Peaks 204m 20 Points

[ ® K5SSBPSUSL4S 021.152.022 122 & measures 1 Peak 2 Peaks 2.04m 20 Points
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2) Ajuste los nuevos valores en los campos obligatorios segun los requisitos del proyecto. Ver la
tabla Ajustes de los parametros del sensor para mas detalles)

[ ’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

Nota: después de cambiar al menos un parametro, el pequefio punto junto al sensor se volvera amarillo;
esto significa que los datos del sensor no estan sincronizados entre los ajustes de la UWP 3.0 Tool y los
datos guardados en el sensor.

3) Haga clic en el botén Write sensor settings (Escribir ajustes de sensor) para guardar los
cambios: el punto junto al sensor se volvera de color verde para indicar que los datos se han
sincronizado correctamente, como se muestra a continuacion:

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

Manual del UWP 3.0 Tool 107



CARLO GAVAZZI

CARLO GAVAZZI

Automation Components

Coémo cambiar la configuraciéon de multiples sensores

El usuario puede ajustar los parametros de configuraciéon en multiples sensores a la vez usando los
campos

disponibles en el panel Multi editing (Multiedicion). El usuario puede seguir el procedimiento que se
muestra a continuacion:

1) Seleccione los sensores que deben gestionarse marcando la casilla de verificacién situada
junto a cada fila de sensores, como se muestra a continuacion:

Name Sin Address Lip Name Sin Address Lip
Line 1 Line 1
K2 SBPSUSL4S 021.151.206 1.1 K2 SBPSUSL45 021.151.206 111
K3 SBPSUSL45 021.149.191 112 K3 SBPSUSL45 021.149.191 112
Line 2 Line 2
K6 SBPSUISLAS 021.152.012 1.241 K6 SBPSUSL4S 021.152.012 1.21
K5 SBPSUSL45 021.152.022 122 K5 SBPSUSL45 021.152.022 1.2.2

2)

Expanda el panel Multi editing (Multiedicion) en el lado derecho de la venta Calibration
(Calibracion) haciendo clic en el botén >. Apareceran los campos disponibles del panel:

- 8 1
- 3 E [—mﬂﬁm—1 § Update diag: |
jnastc J —f settings I Colbmtefesbays |
|
e bays ]
Sin Address Filter Near peak out Total peak out Near en 8 measures go)
Near peak out 1 Peak g
=
@ Total peak out 2 Peaks 2
d e 021.151.206 114 8 measures 1 Peak 2 Peaks 2y Near end position 204m =
£ =
1 021.149.191 112 8 measures 1 Peak 2 Peaks 2 Near peak min value 20Points
¢ Far end position 3.68m
16 measures = E
2 — 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. ]
8 measures
Lock status oce. (]
8 measures Lock status vac. O
—

3) Ajuste los nuevos valores en los campos obligatorios segun los requisitos del proyecto. (Ver la
tabla Ajustes de los parametros del sensor para mas detalles)

4) Haga clic en el botdn Write sensor settings (Escribir ajustes de sensor) para enviar la nueva
configuracion a todos los sensores seleccionados.

Read sensor settings

settings.

Sin Address.

B @@ Linet
021151206 111 8 measures a 2 SBPSUSLAS 021.151.206 111 2 measures
021.149.191 112 8 measures a 3 SBPSUSLAS 021.149.191 112 2 measures
& @ ine 2
021152012 121 8 measures “ 6 SBPSUSLAS 021152012 121 8 measures
021152022 122 8 measures “ 5 SBPSUSLAS 021.152022 122 8 measures

El punto junto al sensor se volvera de color verde para sefialar que los nuevos datos se han
sincronizado correctamente.
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Coémo actualizar el parametro del sensor en el UWP 3.0 Tool

El usuario puede leer la configuracion de los sensores haciendo clic en el botén Update sensor data
(Actualizar datos de sensor): el sistema leera la configuracion de todos los sensores seleccionados y el
punto junto al nombre del sensor se volvera verde, como se muestra en el siguiente ejemplo:

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% %

El usuario puede comprobar el estado del sensor por medio del pequefio punto junto a él. La siguiente
tabla muestra el significado de los diferentes colores:

Color Significado

O K6 SBPSUSL45 Los datos del sensor no estan sincronizados

o K6 SBPSUSL45 Los datos del sensor estan sincronizados

K6 SBPSUSL45 Los datos del sensor necesitan ser sincronizados

O K6 SBPSUSL45 El sensor no se comunica

Manual del UWP 3.0 Tool 109



Automation Components

CARLO GAVAZZI @

Coémo actualizar las senales de diagndstico

Para actualizar los parametros de diagnéstico de los sensores, haga clic en Update diagnostic (Actualizar
diagnéstico): la UWP 3.0 Tool leera el estado de diagndstico de los modulos seleccionados; se
actualizaran todos los parametros relevantes, como se muestra en los cuadros azules de abajo:

JL —

pdate

k
lis
K
L

Find text** ‘

Name Sin Address Pow Voltage Txt Dup Voltage Txt Temperature Txt Sensor diagnostic status
B @& Linet .
a O K10 SBPSUSLAS 021,149,191 112 I ov ov 0 g Ve Ve BB AL I
— = =
E }E ings j: Update diagnostic —q
[ 1[ . N 1f . 1
L JL = JL e ]
Find text™ ‘
Name Sin Address ) Pow Voltage Tt Dup Voltage Txt Temperature Txt Sensor diagnostic status
B @® Linet .
M © K10SBPSUSLAS 021.149.191 112 I 228V 86V 25°C g I
=

Las sefales de diagnéstico que puede detectar el sistema son las siguientes:

Sensor present (Sensor

El sensor esta conectado correctamente al sistema
presente)

Power voltage drop error (Error

, ., Caida de tension en el tercer cable Dupline
de caida de tension) P

El cable Dupline es demasiado largo o el consumo de
corriente es demasiado alto, por lo que se produce una
caida de tension

Dupline voltage drop (Caida de
tension Dupline)

Faulty base holder (Soporte de

El soporte de la base del sensor esta dafado
base defectuoso)

Faulty push button (Pulsador

Pulsador en el sensor siempre activo
defectuoso)

El sensor necesita ser calibrado.
Calibration is requested (Se
requiere calibracién) Nota: Esto aparece resaltado en naranja en la lista de
sensores

Faulty sensor element

El sensor ultrasoénico esta defectuoso o cubierto
(Elemento sensor defectuoso)

Cross talk error (Error de

. , Senal recibida desde otros sensores
diafonia)

=@ e R
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Graficos

Aqui explicamos como entender el grafico de la derecha.
Coémo generar el grafico

Para cada sensor que ha sido calibrado, el usuario puede ver la representacién grafica de los datos
leidos por el sensor. El usuario puede utilizar el siguiente procedimiento para generar el grafico:

1) Enla Sensor list (Lista de sensores) de la ventana Calibration (Calibracién), el usuario debe
seleccionar los sensores para los que se debe generar el grafico:

[ 1F - 1f 1
L JL = AL i J
[ 1 - 1f 1
1 JL = AL < J
Find text* |
Name Sin Address Pow Voltage Txt Dup Voltage Txt Temperature Txt Sensor diagnostic st @
2
B @ ® et . :1%
K2 SBPSUSL45 021.151.206 5 5| 227V 8TV 28°C E %
- 2
[J & k3s8psusLas 021.149.191 1.1.2 228V 87V 28°C !
B @ ® Lne2
[[] ® K6SBPSUSLAS 021.152.012 121 229V 87V 28°C u
[ @ K53BPSUSL4S 021.152.022 12.2 228V a6V 27°C g

2) En la parte derecha de la ventana, desde el cuadro combinado Select chart (Seleccionar
grafico), el usuario puede seleccionar la informacién que debe mostrarse en el grafico:

Sensor details

Sensor charts | Log Bus activity |

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

Base Holder: | M1 (Select all)
@ Measure
@ Reference
— id ¥ Cross-talk 'l Far analysis — CrossTalk
Vv History

224

Sensorn
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Las opciones disponibles son las que se muestran en la siguiente tabla:

Opcién de Descripcion
grafico
Medicién Muestra la curva de medicion mostrada por la linea azul

Muestra la curva generada por el proceso de calibracion: es la curva
Referencia de referencia utilizada para definir si la plaza de aparcamiento esta
vacante u ocupada (linea negra).

Diafonia Esta curva (linea roja) muestra una condicion de diafonia.

Esta opcién genera el segundo grafico que se muestra en el panel
History (Historial)  derecho debajo del grafico Sensor details (Detalles del sensor). Ver
grafico de History (Historial) para mas detalles

3) Seleccione las opciones requeridas y haga clic en el botéon Read all selected (Leer todas las
seleccionadas) para generarlo; el sistema iniciara inmediatamente la generacioén del grafico. Tan
pronto como el sensor lea los datos, se mostrara el grafico, como se muestra a continuacion:

Sensor details

Sensor charts | Log Bus activity |

Select chart [ Measure;Reference;Cross-talk;History E E"Rmiumm—i E—ﬂﬁﬂw—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

Fi'D E
6o 3
ITU_E
sw—i
190 -
wn 3
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Cosas que hay que saber - CoOmo leer el grafico

El area de Grafico se divide en tres partes, como se muestra a continuacion:

= Measure = Reference rf]Peak Ml Mask '] Far analysis = CrossTalk
J

255F________I________F___
22 |
w |
o |
s
'Jr..l

Distance (m)

= Elarea blanca (A), esta relacionada con el Area cercana: es el espacio entre el sensor y el
suelo, el valor por defecto es de 2,04 metros. Si se detecta al menos 1 pico en esta zona,
significa que un coche esta aparcado en la plaza de aparcamiento, por lo que el estado del
sensor cambia de vacante a ocupado;

= El area verde (B) esta relacionada con el Area lejana: esta area comienza donde termina el
Area cercana. El valor por defecto es de 3,68 metros y se necesitan al menos dos picos fuera
de las mascaras para cambiar el estado del sensor de vacante a ocupado;

= Todos los obstaculos detectados por el sensor ultrasénico en el Area lejana (C) no se

consideraran validos: estos picos suelen referirse a una zona demasiado alejada de la zona de
aparcamiento y no se tendran en cuenta;

La figura de arriba muestra las tres areas desde el punto de vista de la plaza de aparcamiento

=
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Estas son las descripciones de las lineas y elementos mostrados en el grafico:

Referencia
La curva negra es el patrén de referencia generado por el sensor durante el proceso de calibracién.

Medicién
La curva azul es la ultima medida realizada por el sensor ultrasénico. Comparacion de las dos curvas:

= Cuando las curvas Referencia 'y Medida son muy similares, significa que la plaza de aparcamiento
esta vacante porque no hay variaciones significativas entre el patron de calibracion y la Gltima
medida (la plaza de aparcamiento esta vacia),

= Cuando las diferencias entre las curvas Referencia y Medida son significativas y ademas se
detecta al menos un pico en el area Cercana, significa que hay un coche presente en la plaza de
aparcamiento;

Picos y mascaras

Cada vez que el haz ultrasonico detecta un obstaculo, se genera un pico (rectangulo azul). La
calibracion debe realizarse sin coches y cada vez que se realicen cambios estructurales en la
plaza de aparcamiento, para asegurarse de que todos los picos detectados estén relacionados con
obstaculos, como el suelo, vigas, conductos, etc., durante el proceso de calibracion, se enmascararan
todos los picos que se detecten para considerarlos no validos.

Al leer el Gréfico, el usuario puede identificar mejor cuales son las causas relacionadas con un
problema de calibracion/condicion de diafonia y como ajustar los parametros del sensor con los
mejores valores.
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Ejemplo: diferencia entre el estado vacante y el ocupado

Los siguientes graficos muestran la tendencia de la misma plaza de aparcamiento en vacante y
ocupada.

Estado vacante: el grafico mostrado a continuacion se refiere a la plaza de aparcamiento en estado
vacante: no hay picos en el Area cercana y las curvas Medida y Referencia son muy parecidas:

— Measure — Reference r'|Peak ']l Mask '] Far analysis — CrossTalk

255
224 -
142
160
128
a6

G4

b -
1

W'z
4
EFT
65T
EL'Z
w7
00§
FLE
LT'E
¥E -
'R
i N
G6'F
(1)
i
'y

FL'D
o
\¥o
£
mo
fNn
'3
BOL
ET'|
LA
L
L'l
-
L1

Diistamoe (m]

Estado ocupado: en el grafico mostrado a continuacién hay 2 picos en el Area cercanay la tendencia
de las curvas Medida y Referencia es diferente. La presencia de picos en el Area cercana significa que
hay un coche aparcado en la plaza de aparcamiento.

— Measure = Reference 7]Peak ] Mask ] Faranalysis — CrossTalk

232 259 286 344 3.41 368 LE L 421 500

Distance {m)
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Como generar el grafico de History (Historial)
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El gréfico de History (Historial) muestra la representacién gréfica de las ultimas 32 medidas realizadas

por el sensor.

Para general el grafico de History (Historial), el usuario puede seguir el procedimiento que se muestra a

continuacion:

1) En el cuadro combinado Select chart (Seleccionar grafico), el usuario tiene que seleccionar la
opcidn History (Historial), como se muestra en el rectangulo rojo de abajo:

Sensor details

Sensor charts | Log Bus activity

Select chart lME-ESLJFE:HEFEFEH[E}CFGSS—talF(:HiSTOF}’ E Phd-nﬂ'!htul-i Pﬂmd-pmt-i -

1| Base Holder. |[M] (Select all)
@ Measure
Sensor:
@ Reference
-M Cross-talk r'| Far analysis — CrossTalk

@ History i

258 r | Confim || cancel |

22’“ T T T

2) Haga clic en el botdn Read all selected (Leer todas las seleccionadas); el sistema iniciara
inmediatamente la generacion del grafico. Tan pronto como se recojan las ultimas 32

mediciones, se presentara el grafico:

— Mear peak out = Total peak out — Peak missed

— Total out | OM status

14
12

10 5

Hy=story

24
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Cosas que hay que saber - Como leer el grafico de History (Historial)

El gréfico de History (Historial) muestra la evolucion histérica de la plaza de aparcamiento: se muestran
las ultimas 32 mediciones realizadas por los sensores. Hay dos graficos, el primero se refiere al
numero de picos detectados en las ultimas 32 mediciones, el segundo representa la medicion del area
subatendida por el grafico

Grafico de Peaks (Picos)

Near peak out (Nimero de picos drea cercana)

Cuando el valor del campo Near peak out (Numero de picos area cercana) excede el valor establecido
en la Sensor list (Lista de sensores) para el sensor seleccionado, el estado de la plaza de
aparcamiento cambia de vacante a ocupado;

Total peak out (Numero total de picos)

Este campo define el pico total que esta presente tanto en las areas blancas como en las verdes.
Siempre que el valor del campo Total peak out INUmero total de picos) exceda el valor establecido en
la Sensor list (Lista de sensores) para el sensor seleccionado, el estado de la plaza de aparcamiento
cambia de vacante a ocupado;

Estado ON

Cada vez que la plaza de aparcamiento pasa al estado de ocupada, el area History chart (grafico de
Historial) se resaltara en rojo;
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Ejemplo: diferencia entre la condicion de vacante y ocupado

La imagen de abajo muestra las Ultimas 32 mediciones realizadas por un sensor mientras la plaza de
aparcamiento esta vacia: tanto las lineas Near peak out (Numero de picos area cercana) como Total

peak out (Numero total de picos) permanecen por debajo del valor minimo requerido para cambiar la

plaza de aparcamiento de vacante a ocupada. Ademas, la Sensor row (Fila Sensor) de la ventana de
Calibration (Calibracién) no se resalta en rojo.

—_——

] Sensor charts | Log Bus activity

[ Unselect all sensars I[ Write sensor settings | I Calibrate free bays

= Near peak out = Total peak out Peak missed = Total out ] ON status

Name Sin Address  Llp  Mear peakout | Total peakout | Nearend

E 2 ® Line 1 .
I

" @ KOSBPSUSLAS 021152022 111 I 1 Peak 2 Peaks I

(0 @ K10SBPSUSLAS 021.149.191 112 1 Peak 2 Peaks 2,044 10

En la siguiente imagen se muestran las ultimas 32 mediciones realizadas por un sensor mientras la
plaza de aparcamiento esta ocupada: las lineas Near peak out (NUmero de picos area cercana) y Total
peak out (Numero total de picos) estan por encima del valor minimo requerido para cambiar la plaza de
aparcamiento de vacante a ocupada. Ademas, tanto el area de History (Historial) como la fila Sensor
de la ventana Calibration (Calibracion) se resaltan en rojo.

Grafico de Area (Area)

Se realiza un célculo del area subatendida por el gréafico para comparar la forma de onda de referencia
con la medicion: si el valor del coeficiente en el grafico es superior a 25, los sensores se configuran
como ocupados.

La siguiente imagen muestra las ultimas 32 mediciones realizadas por un sensor mientras la plaza de
aparcamiento esta vacia: la medicion de la superficie es 0.

Si la plaza de aparcamiento esta ocupada, el grafico muestra las ultimas 32 mediciones que estan por

encima de 0.

» 'm |
— Area num sample | ON status

Hystary S
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Diafonia

Esta parte del manual trata sobre problemas comunes de diafonia que el usuario puede encontrar
durante la configuracion del proyecto y presenta posibles soluciones:

N.B: Este problema debe ser resuelto antes de continuar con el desarrollo del proyecto

Coémo identificar si se ha producido una condicion de diafonia

Cuando una condicion de diafonia afecta a uno o mas sensores presentes en la configuracion, el icono
de Diafonia aparece en el campo de estado de diagndstico del sensor de la ventana Calibration
(Calibracion) para cada sensor. Como se muestra en el rectangulo rojo de abajo, los sensores que
tienen LLP 1.1.1 y 1.1.5 tienen una condicién de diafonia. Ademas, la opcion de diafonia puede
seleccionarse en el cuadro combinado Select chart (Seleccionar grafico): la diafonia se mostrara con
una linea roja (si esta presente) del sensor seleccionado.

Sensor details
Sensor charts | Log Bus activity
Select chart | Measure;Reference Cross-talkHistory [id [ Read all seleeted | [+ Read peake | -
(|| 2ase Holder SIN=021.148.191 LLP=1.1.5 BUS=1 ADD=2
B @ ® Linet E % Sensor  SNz--eoeooeee FW=40.1.820
’ @ 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 |! 4)}
- 258
224
192 4
160 o
128
o6 ]
Distancs (m)
E ‘ — Mear peak out — Total peak out Peak missed — Total out ] ON status ‘
< (] 3
—
Selected mosles: 2

Cosas que hay que saber - Problema de diafonia

Un problema importante con el uso de sensores ultrasénicos en un estacionamiento donde hay presentes
varias LINEs (LINEAS) con muchos sensores instalados uno al lado del otro es un tipo de interferencia
conocida como diafonia. La diafonia se produce cuando dos (0 mas) sensores ultrasénicos cercanos
reciben la sefal de otro sensor: Si los sensores apuntan directamente uno contra el otro y dentro de las
zonas de deteccion del otro, es muy probable que se produzca una diafonia. Para evitar esta situacion,
los sensores no funcionaran simultaneamente, sino que seran activados por el sistema utilizando cuatro
intervalos de tiempo diferentes, como se describe en el siguiente ejemplo:

LINE 1

1.1.1
® 112
1.1.10

» 1.1.3
® 1.14
® 1.1.5
® 1.1.6
» 1.1.7
® 1.1.8
® 1.1.9
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= Slot1: El Sensor que tiene LLP 1.1.1 emitira/recibira la sefial al mismo tiempo que el Sensor
1.1.5y el Sensor 1.1.9;

= Slot2: El Sensor 1.1.2 emitira/recibira la sefal al mismo tiempo que el Sensor 1.1.6 y el Sensor
1.1.10;

= Slot3: El Sensor 1.1.3 emitira/recibira la sefhal al mismo tiempo que el Sensor 1.1.7;

Esta caracteristica debe asegurar que el Sensor 1 no sera interferido por el Sensor 2, también que el
Sensor 2 no se vera afectado por el Sensor 1y el Sensor 3. El Sensor 1y el Sensor 5 estan
demasiado lejos uno del otro para verse perturbados. Sin embargo, puede haber situaciones en las
que la diafonia pueda estar presente en el entorno.

La siguiente tabla muestra los escenarios mas comunes en los que se puede producir la diafonia y la
solucion sugerida:

Condicion Solucidén

Para solucionar el problema, hay que cambiar el
direccionamiento LLP de los sensores que
pertenecen a la LINE2 (LINEA2): el usuario puede
redireccionar las direcciones LLP como se muestra
en el rectangulo verde de abajo:

Es probable que se produzca diafonia con los
sensores que tienen LLP 1.1.1.y 1.2.1 si se
montan en una situacién como la que se
muestra a continuacion:

‘ LINE 1 ‘ LINE 1
- NJ:O_ vito_ (O_J ‘ ‘

']}) SiEslss= T |e|e
121 ¢ o 71.2.6 1
122 - |

~ 123‘ —

= . \ il 124 ‘

) o
= 122 |
126 ¢ 124 4
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En la situacidén que se muestra a continuacion,
en la que los sensores se apuntan
directamente entre si, y dentro de las zonas de
deteccién de cualquiera de los dos sensores,
es muy probable que se produzca una
diafonia. Los sensores tienen una LINE
(LINEA) diferente pero la misma direccion de

POSICION.

LINE 1

?

<
-
=
=

I

=

T

LINE 2

Para solucionar el problema, hay que cambiar el
direccionamiento LLP de los sensores que
pertenecen a la LINE2 (LINEA2): el usuario puede
redireccionar las direcciones LLP como se muestra
en el rectangulo verde de abajo:

LINE 1

LINE 2
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18 Como definir los colores del LED en el sensor SBPUSLxx

Los sensores SBPUSLxx disponen de un LED RGB para el que han de definirse los colores disponibles
en el menu Car park project settings.

Estos colores disponibles se asociaran entonces a los diferentes tipos de categorias que indica el sensor
como, por ejemplo, libre, ocupado, para VIPs, para embarazadas, etc. La asociacién se lleva a cabo a
través del servidor CPY (véase el manual del servidor CPY).

Modbus Database  Help

S Setup car park project Edit car park project settings |
ol :;: Sensor colour settings \
I Wizard steps Colours settings B (
CPY server Red  Green Blue \
Configurations/controllers list Rosso |—15”—0”—0|- {
Sensor colour settings vee | o s o}
- |
R [ 15 o s
8 Gao | 5| 15| of ] (
Modules Ciano ’—0"—15”—5‘-
Barco | 15| 15| 15| |
= v [ 5 o i i
() s oo oMW I
| &) e — - [ comtem ]
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19 Cémo calibrar un sensor (CP1)

Una vez se haya montado el sensor sobre la plaza de aparcamiento, debe calibrarse para diferenciar
entre un estacionamiento (plaza) libre y uno ocupado.

La calibracién debe efectuarse sin vehiculos de modo que la distancia libre entre el sensor y el suelo se
programe en el sensor: conforme a esta distancia programada, el sensor podra reconocer si la plaza
esta ocupada o no (véase Carlo Gavazzi CP3 - Guia y manual de instalacion).

La calibracién debe realizarse después de escribir la configuracién en el controlador UWP 3.0 y
cuando el espacio de estacionamiento esté vacio.

Para iniciar el proceso de calibracion, haga clic en el icono marcado en rojo después de conectar el
controlador al UWP 3.0 Tool:

Program setup Modbus Database

Aparecera la siguiente ventana:

Manual mode
Enable push-button for calibration ) Send command
) ) Lime 2
oty diveateor [T
Find text
Selected modules: 0 LHEIE

e Los sensores ocupados se marcan en rojo.

e Los sensores junto a los ocupados se marcan en amarillo puesto que pueden verse afectados
por el vehiculo aparcado en el espacio de estacionamiento contiguo.

e Los sensores libres se marcan en blanco.

Para cada sensor se muestran el tipo y la distancia.
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Paso 1: seleccionar los médulos

Para seleccionar los moédulos:

a. Haga clic en Select all para calibrar todos los sensores.

b. Marque los sensores uno a uno.

Find text

| B @ ® Lne1
| [ & e sepsusies 021151206 111

[ ®@K3sepsusLas 021152022 11,2

[ @xasepsusias 021152012 122
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c. Seleccione los sensores segun el tipo.

¥ @ K2 SBPSUSL4S 021151206 11,1

[[] @K3SBPSUSLAS 021152022 112

[[] ®Kk4sSBPSUSLAS 021152012 122

Se recomienda encarecidamente no calibrar mas de 20 sensores a la vez.
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Paso 2: registrar la distancia al suelo y el tipo de montaje
Como registrar diferentes ajustes para cada sensor individual

1) Seleccione el tipo de montaje para cada sensor: Lane si esta montado en el carril o Above the
car si estd montado por encima del espacio de estacionamiento.

Calibration |

Manual mode

Ensble push-butten for calbeation | | Send

K3 SBPSUSLA 021,142,197

K2 SBPSUSLY 021,151,206 Manually set distance to floor

K4 $8PSUSL4 021152012

Find text

Line 2

K& SBPSUSL4 021.001.004

K7 SBPSUSL4 021.001.043

K& SBPSUSLS 021.032.048

2) Ajuste la distancia al suelo en la columna Distance para cada sensor seleccionado v,
seguidamente, haga clic en Write data

Calibration |

Manual mode

Enable push-button for calibration b4 S

Manually set distance to fioor E Send command

Find text

@ K3 5BPSUSLA 021,149,197
K2 SBPSUSLA 021.151.206

K4 SBPSUSLA 021.152.012

Line 2

K6 SBPSUSLA 021.001.004
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Como registrar las mismas distancias y modos de montaje en los sensores seleccionados

1) Abra la sesion Multiediting en la parte inferior de la pantalla.

Mounting
E & Line1t
K3 SBPSUSLA 021.149.197 1,11 Above th...
K2 SBPSUSLA 021.151.206 11,2 Above th...
K4 SBPSUSLA 021152012 1,13 Above th...
B [ ® Lne2
O © K&SBPSUSL4 021.001.004 121 Lane

2) Seleccione la referencia de los sensores:

B & @ Line1
M O K258PSUSLAS  021.151.206 111 Lane 196 x
O K3ISBPSUSLAS 021152022 112 Lane 196 x
M ©K4sBPSUSLAS 021152012 122 Lane 204 ®
=] ) Line 2
[ ©K6SBPSUSLAS 002247015 1,12 Lane 2 ®
] ©K7TSBPSUSLAS 002247027 121 Lane 196 x
[ ©K8SBPSUSLAS 002247025 123 Lane 204 x
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3) Seleccione el tipo de montaje y la distancia.

Modules

Line 1
Line 2
K5 SBPSUSC 021.152.022 121

K7 SBPSUSL: 021114186 123

CARLO GAVAZZI

= Para registrar solo el modo de montaje para los sensores seleccionados, haga clic en el campo

Mounting;

= Para registrar solo las distancias para los sensores seleccionados, haga clic en el campo

Distance;

Modules

|

i

: B % Line2

: [0 © K5s8021.152022 12,1 Co. 25 %

) E @ K7SBIO21.114196 123 la. 2 % Q]:In

Mounting

Distance
LEDs off

(«)

oo corore i

4) Cuando los sensores estan calibrados, la distancia puede leerse haciendo clic en Update sensor

data.

Diagnoshc of the sensor

Modules
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Si los ajustes en la herramienta y en el sensor son coherentes, el punto junto a la referencia del sensor
aparece en verde; de lo contrario en rojo.

B @ @ Line1

W] © K3 sBPSUSL

[V © K4 5BPSUSLA5
B @ ® Line2

[ © K5 5BPSUSLAS

¥ © K6 SBPSUSLAS

¥ © K7 SBPSUSL4S

021,148,191

021.114.063

021.152.022

021152012

021.151.206

B ¥ ® Line1

b [/ @ K5 SBPSUSLAS

Lane, Line,...

[/ @ K4 SBPSUSLAS

Mounting

Distance

Momoms wmw w aeae o x|

LEDs off
3 B & @ Linet
3 V] @ K3 sBPSUSL
*® [V) @ K4 358PSUSLAS

—ee——p (] (] Line 2

® V] @ ks s8PsusLas
® V) ® K6 SBPSUSLAS
*® [V) @ K7 58PSUSL4S

Lane, Line....

021114200 111

021114081 11,3

B ¥ ¥ Line 2

021.149.191

021.114.063

021.152.022

021152012

021.151.206

Lane, Line,...

Mounting

Distance

LEDs off

Es preciso sincronizar los datos.

Los datos estan sincronizados

[/] @ K& SBPSUSL: 002.247.015 1,1,2

[v/] @ K7 SBPSUSL: 002.247.027 1,21

[] & K8 SBPSUSL: 002.247.025 1,23
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Existen dos formas de calibrar los sensores: enviando los comandos de calibracion de forma remota
desde la herramienta y, de modo local, por medio del pulsador del sensor.

Calibraciéon remota

Una vez se ha registrado la distancia, haga clic en Start calibration: Aparece una ventana
preguntando qué sensores deben calibrarse.

P JCre

Calibeation |

Automatic mode

8 (& W Linc1
[ @ 2 ssrsusL
@ @ k3 sgpsusL
(@) ® K4 SBPSUSLAS
B8 W Une2
[ @ K3 S8PsSUSL4S

022023180 111

021148191

021.114.063

021152002

112

113

121

[
| L. Start

Manual made

e the. 235 ' x Enable pushebutton fior calibration x
Abaye the... 204 x Manually set distance to floor 2 '
Abave the... 208 x -
Find test
Lane 146 ®

;ix_ Some bays are occupied

Calibrate only empty bays

Calibrate empy and adjoining bays
Calibrate all

Calibrate only empty bays: si se selecciona esta opcion, el sistema solo calibrara los espacios

libres.

Calibrate empty and adjoining bays:

si se selecciona esta opcion, el sistema calibrara los

sensores libres y los amarillos (los amarillos son los sensores junto a los ocupados).

Calibrate all: si se selecciona esta opcidn, el sistema calibrara todos los sensores.

Una vez se ha efectuado la seleccién, haga clic en Confirm: se iniciara un proceso automatico
para los sensores seleccionados, y la distancia libre se guardara en el sensor sin necesidad de

hacer nada mas.
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Calibracion local

a) Habilite el pulsador del sensor y haga clic en Send command.

Calibration |

Automatic mode

=)

[ Start calibration

Manual mode

Enable push-button for calibration

Manually set distance to floor

b) Inicie la calibracion caminando de sensor en sensor y presionando los pulsadores: el LED
amarillo parpadea con rapidez.

c) Una vez haya concluido el proceso de calibracion, recomendamos deshabilitar los pulsadores
de modo que ninguna persona no autorizada pueda hacer un uso indebido de ellos.

Si se han seleccionado los ajustes Above the car, la distancia al suelo puede sobrescribirse por
el proceso de calibracion.
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Errores de calibracion

Si hubiera errores de calibraciéon, se mostraran en la parte inferior derecha de la ventana de calibracién
y con un icono junto al nombre del sensor en la parte izquierda de la pantalla:

Manual mode:

Enabig push-button for calibrazion : Lerd commana

Manualy set distance to feor 204 B

[ oxzsepsusL 022023180 111

[ © x4SBPSUSLAS 021114063 1,13

47.053 K3 SBPSUSL wz (@ |

También es posible recalibrar solo los sensores para los que la calibracion no ha tenido éxito: ajuste la
distancia al suelo en el campo Manually set distance to floor y haga clic en Send command.

Para actualizar el estado de los sensores, haga clic en Update diagnostic: el software leera el estado de
diagndstico de los mddulos seleccionados.

Los errores que puede detectar el sistema son los siguientes:

No se ha recibido el eco del suelo. La distancia de

Error de calibracion . .
montaje debe ajustarse manualmente

’])) | Error de interferencia Senal recibida de otros sensores

@ Elemento sensor defectuoso Sensor de ultrasonidos defectuoso o tapado

IE_' Pulsador defectuoso El pulsador del sensor esta siempre activo
@ Soporte defectuoso El soporte del sensor esta dafado
El cable Dupline es demasiado largo o el consumo de
Caida de tension Dupline corriente excesivo por lo que se produce una caida de
tension
@ Error d_e calda de tension de Caida de tension en el tercer cable Dupline
potencia
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