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1.0 - Generalita

Il sistema PICnet € un sistema per l'automazione degli impianti tecnologici con tecnologia “bus”
completamente configurabile dall'utente. Mediante un opportuno programma €& possibile definire le
relazioni che legano le uscite del sistema con i suoi ingressi.

Tali relazioni risiedono in un programma utente che, una volta caricato nel modulo master del sistema,
viene continuamente eseguito in tempo reale.

1.1 - Per cominciare

La programmazione avviene attraverso tre fasi (vedi anche Manuale di Installazione 83.0):

1 -

Scrittura del programma utente.

La scrittura del programma pu0 essere effettuata utilizzando un comune editor di testi in ambiente
operativo DOS o preferibilmente I'editor integrato nel software PN LINK. | file generati dall’editor
interno hanno I'estensione .pns.

I caratteri ammessi sono tutti quelli del set ASCII standard. Eventuali caratteri non ASCII presenti in
una stringa verranno convertiti nel carattere ‘_’

Compilazione del programma utente.

Tale operazione si effettua lanciando il comando compila del sw PN LINK (da barra menu o
mediante il pulsante di compilazione ) in modo da generare il codice eseguibile che andra scaricato
sul modulo master.

In mancanza di errori il programma generera un file eseguibile con estensione .pne.

Se il comando compila rileva errori di sintassi, invia un messaggio di allarme e segnala a video gli
errori rilevati.

Invio programma utente al modulo master.

Tale operazione si effettua lanciando il comando invia. Quando l'invio del programma & terminato
sara sufficiente metterlo in esecuzione premendo sul tasto di avvio. Da questo momento in poi il
master continuera I’esecuzione del programma fino a quando non verra fermato da un comando di
stop.
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1.2 - Simbologia

Nel presente manuale e nei documenti collegati verranno utilizzati termini e simboli nel seguito riportati.

1.2.1 - Ingresso

Col termine ingresso si indica un generico elemento che fornisce al sistema PICnet una informazione di
tipo logico (ON/OFF) o analogico relativa a quanto avviene sul campo (es. pulsante premuto, interruttore
scattato, valore temperatura, ecc.).

Un generico ingresso digitale verra sempre indicato con il simbolo Ix.y dove con x si intende il numero di
modulo (indirizzo di sistema) e con y il numero dell'ingresso all'interno del modulo.

Il numero x pud assumere tutti i valori tra 1 e 250, mentre y sara compreso tra 1 e 2 per i moduli a 2
ingressi (PN2120/W/WP), tra 1 e 4 per i moduli dotati di 4 ingressi (PN4140) oppure tra 1 e 8 per i
moduli ad 8 ingressi (PN8I180O, PN8I o PN8IW).

Un ingresso analogico verra invece sempre indicato con il simbolo Ix dove con x si intende il numero del
modulo (indirizzo di sistema).

Nel caso di moduli di ingresso a due canali ad 8 bit, I'indirizzo di sistema & unico per i due canali che
vengono identificati con le lettere A e B.

Ad es. 12:A e 12:B indicano rispettivamente il primo ed il secondo canale del modulo di ingresso analogico
ne 2.

1.2.2 - Uscita

Col termine uscita si indica un elemento generico che interviene sul campo su comando del sistema
PICnet sulla base del valore attuale degli ingressi e delle relazioni di ingresso-uscita definite dall'utente
nel suo programma.

Una generica uscita digitale verra sempre indicata con il simbolo Ox.y dove con x si intende il numero di
modulo (indirizzo di sistema) e con y il numero dell'uscita all'interno del modulo.

Il numero x pud assumere tutti i valori tra 1 e 250, mentre y sara compreso tra 1 e 2 per i moduli a 2
uscite (PN2120/W/WP), tra 1 e 4 per i moduli a 4 uscite (PN4140) oppure tra 1 e 8 per i moduli ad 8
uscite (PN8OC, PN8OT, PN8I8O o PN8OR).

Una uscita analogica verra invece sempre indicata con il simbolo Ox dove con x si intende il numero del
modulo (indirizzo di sistema).

Nel caso di moduli di uscita a due canali ad 8 bit, I'indirizzo di sistema & unico per i due canali che
vengono identificati con le lettere A e B.

Ad es. O2:A e O2:B indicano rispettivamente il primo ed il secondo canale del modulo di uscita analogico
ne 2.

Si noti che un'assegnazione di un'uscita analogica del tipo Om = In equivale all'insieme delle seguenti 8
assegnazioni:

Om.1 =1In.1
Om.2 =1In.2
Om.3 =1n.3
om.7 =1In.7
Om.8 = In.8
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La stessa espressione puo essere scritta indifferentemente in una delle seguenti forme tutte equivalenti:

Om = In;
Om = In:A;
Om:A =In;
Om:A = In:A;

Esiste anche la possibilita di accedere ai singoli bit che compongono il byte della grandezza convertita, ad
es. per effettuare dei confronti di superamento di soglia.

Ad es. per verificare se un segnale e superiore al 50% del suo fondo scala bastera controllare che il bit
piu significativo sia diverso da zero.

Il valore attuale di una uscita puo essere utilizzato all'interno di una espressione logica.
Sono ad esempio possibili espressioni del tipo:

xR.1 =T 12.1] (12.2 &!'®.1)];

in cui l'uscita 02.1 viene commutata da un passo passo comandato dall’ingresso 12.1 (sempre attivo) e
dall'ingresso 12.2 (attivo solo se l'uscita é spenta).

Al momento del reset del sistema, tutte le uscite vengono automaticamente forzate al valore O o al valore
che possedevano prima dello spegnimento del sistema a seconda dell’impostazione del flag di sistema
RAMBACKUP (vedi par. 2.4.7).

1.2.3 — Operatori di confronto

In alcune funzioni di programmazione é richiesto I'utilizzo di operatori di confronto per decidere lo stato
da assegnare ad un’ uscita sulla base del valore di una determinata grandezza. Gli operatori di confronto
utilizzabili sono i seguenti:

== : operatore ‘uguale’
I= : operatore ‘diverso

> @ operatore ‘maggiore’
< @ operatore ‘minore’
>= : operatore ‘maggiore o uguale’
<= : operatore ‘minore o uguale’
Ad es. nell'equazione 02.1 = 13 > 122, l'uscita n° 1 del modulo 2 verra attivata quando l'ingresso

analogico n° 3 superera il valore di 122.
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1.2.4 — Operatori matematici

E’ possibile effettuare delle elaborazioni sui valori assunti da variabili interne o grandezze di ingresso
analogico utilizzando i normali operatori matematici di somma, sottrazione, moltiplicazione e divisione.

Ad es. nell’equazione V2 = 15*12 + 4*13/3, la variabile V2 assume il valore risultante dall’espressione a
secondo membro che dipende dai due ingressi analogici 12 e 13.

Non esiste alcun limite nell’'uso degli operatori matematici con ingressi, variabili utente ed operatori di
confronto che possono dunque essere liberamente utilizzati all’interno di una stessa espressione.

E’ cioe possibile effettuare operazioni logiche su variabili intere (I'operazione viene eseguita su ogni
singolo bit) o effettuare moltiplicazioni tra una variabile intera ed una variabile logica.

Ad es. posto che 12 e 13 siano moduli di ingresso (digitale o analogico) e che O8 sia un modulo di uscita
(digitale o analogico), sara possibile scrivere equazioni complesse del tipo:

8 = 100*(12 !'= 128) + 3*12*13.1;

1.2.5 — Display e messaggi

Col termine display si indica un elemento in grado di visualizzare dei messaggi del sistema.
Ogni modulo display ha la possibilita di memorizzare (in fase di inizializzazione) fino a 255 messaggi (1-
255). La loro visualizzazione avviene su condizione secondo la sintassi descritta nel paragrafo 2.3.14.

Un generico display viene indicato con il simbolo Dy dove con y si intende il humero del modulo
(indirizzo di sistema).

Il numero y pud assumere tutti i valori compresi tra 1 e 250.

Il display del modulo master, se presente, € indirizzato con il valore 254.

Un generico messaggio viene indicato con il simbolo Mx dove con x si intende il numero del messaggio.
Il numero x pud assumere tutti i valori tra 1 e 255.

1.2.6 - Allarmi

Col termine allarme si indica la presenza di una condizione di funzionamento anomala del sistema PICnet
o delllimpianto in cui € inserito.

Mentre le condizioni di allarme del sistema PICnet sono gia state predefinite e sono gestite in maniera
automatica dal modulo master del sistema, gli allarmi di impianto sono liberamente definibili dall’'utente.
Esiste cioé la possibilita di associare al verificarsi di una opportuna condizione logica, la segnalazione di
un allarme.

Un generico allarme verra indicato con il simbolo Ax dove con x si intende il numero di allarme, che puo
assumere tutti i valori tra 1 e 255.

Lo stato degli allarmi (si veda paragrafo 3.1-3.2) puo essere utilizzato all'interno di espressioni logiche.
Lo stato attivo di un allarme corrisponde al valore ON.
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1.3 - Struttura di un programma e sintassi equazioni

Un programma utente & costituito da un insieme di equazioni che definiscono le relazioni richieste tra gli
ingressi e le uscite del sistema.

Esiste inoltre la possibilita di definire alcuni elementi accessori del sistema (quali la data e ora, ecc.)
direttamente all'interno di un programma mediante apposite variabili dette variabili di ambiente (vedi
oltre par. 2.4).

La definizione delle variabili d'ambiente non & necessaria (in loro mancanza il sistema assume valori di
default).

Ogni equazione & descritta da un'espressione del tipo:

Oox.y = f(Xn.m);

dove f(Xn.m) & una generica funzione che mediante operatori e funzioni (vedi oltre) definisce il legame
tra gli ingressi del sistema, le uscite, gli allarmi e/o le variabili.

Nella scrittura delle equazioni si consideri che:
- ogni equazione deve terminare con punto e virgola (;)
- un'equazione pud essere scritta su piu righe; in tal caso solo Il'ultima riga del gruppo deve
terminare con punto e virgola
- la presenza di spazi e tabulazioni all'interno di un'equazione non € significativa; non e tuttavia
ammessa l'interruzione di un operatore o un simbolo, ad es.:

01.1=12.2; e 01.1 = 12.2;
sono scritture entrambe valide, mentre:

O 1. 1=1 2 . 2;
€ una scrittura errata.

- eventuali commenti devono essere preceduti dai caratteri //.
Tutto cido che segue il simbolo di commento "//" fino al termine della riga verra ignorato dal
compilatore.

Ciascun ingresso, variabile, allarme, ecc. puo comparire piu volte all'interno di un programma o di una
stessa equazione, ma non € ammesso definire piu volte la stessa uscita, la stessa variabile, lo stesso
allarme, messaggio o display all'interno di un programma.

Non esiste una priorita di esecuzione tra i vari operatori logici; all'interno di una equazione composta da
piu operatori logici e funzioni, le singole istruzioni vengono eseguite da sinistra a destra.

Qualora si voglia alterare questa priorita di esecuzione occorre introdurre delle parentesi tonde
opportune.

Ad es.:
Ol.1=12.2&14.2| 12.5; e Ol.1 = (12.2 &14.2) | 12.5;

sono scritture equivalenti, mentre:
Ol.1=12.2 & (14.2] 12.5);

€ una scrittura differente perché prevede prima I'esecuzione dell'istruzione "or" ( | ) e successivamente
I'esecuzione dell'istruzione "and" ( & ).
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Per gli operatori matematici valgono invece le consuete regole nella priorita di esecuzione per cui gli
operatori “*” (moltiplicazione) e “/” (divisione) hanno precedenza rispetto agli operatori “+” (addizione) e
“-” (sottrazione).

Qualora in una stessa espressione vi siano piu operatori matematici di pari prioritd, questi vengono
eseguiti da sinistra a destra.

Anche in questo caso, qualora si voglia alterare questa priorita di esecuzione occorre introdurre delle
parentesi tonde opportune.

Ad es.:
oL =12* 10/ 3 + 200; e oL = ((12* 10) /3 ) + 200;

sono scritture equivalenti, mentre:
oL =12%* 100/ (3 + 200);

€ una scrittura differente perché prevede prima l'esecuzione dell'istruzione "12*100" e della somma
(3+200) e successivamente I'esecuzione dell'istruzione "/" .

Poiché é possibile I'utilizzo di variabili dotate di segno (vedi oltre par. 3.6), & possibile anche utilizzare il
segno “-” per indicare I'inversione di segno di un’espressione.

Ad esempio, posto che Var sia una variabile intera si potranno scrivere espressioni del tipo:

Var = - (12 * 3 ) - 100;

Esistono, predefinite, le seguenti costanti logiche: ON e OFF. Esse possono essere utilizzate in qualunque
espressione logica al posto del valore di una grandezza. Non ha invece significato utilizzarle in espressioni
sensibili ai fronti dei segnali.

Non esiste un limite fisso al numero di equazioni all'interno di un programma né al numero di funzioni o
di ingressi che compaiono all'interno di una singola equazione.
Tale limite dipende dalla quantita di memoria utente a disposizione nel modulo master.
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2.0 - Programmazione base

2.1 - Programmazione: operatori base

2.1.1 - Operatore "not"

L'operatore "not" permette di ottenere il negato di una espressione. Nel sistema PICnet I'operatore "not
e rappresentato dal simbolo "!".

Es. : 2.1 =113.2;

L'uscita n° 1 del modulo di uscita 2 sara 1 solo se l'ingresso n° 2 del modulo 3 € uguale a 0 e
viceversa.

Il funzionamento dell'operatore "not" & rappresentato dalla seguente tabella:

Tabella logica (o della verita) operatore "not"

Input [ Output
——T 0 1
1 0

2.1.2 - Operatore "or"

L'operatore "or" lega un'uscita a due ingressi. L'uscita vale 1 solo se almeno uno dei due ingressi &
uguale a 1.

L'operatore "or" permette di ottenere un funzionamento del tipo collegamento in parallelo.

Nel sistema PICnet I'operatore "or" & rappresentato dal simbolo "|".

Es. : 2.1 =13.2] 13.1;

L'uscita n° 1 del modulo di uscita 2 sara 1 se l'ingresso n° 2 o lI'ingresso n° 1 del modulo 3
hanno valore 1.

Il funzionamento dell'operatore "or" & rappresentato dalla seguente tabella:

Tabella logica (o della verita) operatore "or"

11 | 12 | Output
— 0 0 0
0 1 1
_ 1 0 1
1 1 1
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2.1.3 - Operatore "exor"

L'operatore "exor" lega un'uscita a due ingressi. L'uscita vale 1 solo se i due ingressi hanno valori
differenti.

L'operatore "exor" permette di ottenere un funzionamento del tipo punto luce deviato.

Nel sistema PICnet I'operatore "exor" & rappresentato dal simbolo "N".

Es. : .1 =13.2"13.1,

L'uscita n°® 1 del modulo di uscita 2 sara 1 solo se l'ingresso n° 2 e l'ingresso n° 1 del modulo
3 hanno valori differenti.

Il funzionamento dell'operatore "exor" e rappresentato dalla seguente tabella:

Tabella logica (o della verita) operatore "exor™

11 | 12 | Output
— o | o 0
—_— o | 1 1
1|0 1
1] 1 0

2.1.4 — Operatore "and"

L'operatore "and" lega un'uscita a due ingressi. L'uscita vale 1 solo se i due ingressi sono entrambi pari
fIil'?)r:)Lératore "and" permette di ottenere un funzionamento del tipo collegamento in serie.

Nel sistema PICnet I'operatore "and" e rappresentato dal simbolo "&".

Es. : 2.1=13.2 &13.1,

L'uscita n°® 1 del modulo di uscita 2 sara 1 solo se l'ingresso n° 2 e l'ingresso n° 1 del modulo
3 hanno entrambi valore 1.

Il funzionamento dell'operatore "and" e rappresentato dalla seguente tabella:

Tabella logica (o della verita) operatore "and"

=
N

Output

—_—

PP, OO
RORFRO
R OOO
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2.2 - Programmazione: operatori complessi

2.2.1 - Operatore "passo-passo” (TOGGLE)

L'operatore "passo-passo” permette di variare un'uscita in corrispondenza di fronti di salita di una
espressione di ingresso.

Nel sistema PICnet I'operatore "passo-passo” € rappresentato dal simbolo "T[E]" dove E rappresenta
I'espressione logica cui si applica (normalmente il valore di un ingresso).

Es. : .1 =T13.2];

L'uscita n® 1 del modulo di uscita 2 avra il comportamento mostrato dal diagramma seguente
dove si mostra I'andamento nel tempo dei segnali di ingresso e di uscita:

A
02.1
13.2 ﬂ
>
02.1=T[13.27];
L'operatore "not" (simbolo "I') posto prima dell'espressione logica permette di modificare il

funzionamento prima descritto utilizzando il fronte di discesa dei segnali anziché quello di salita per
determinare la commutazione dell'uscita.

Es. : ®.1=T[!13.2];

L'uscita n® 1 del modulo di uscita 2 avra il comportamento mostrato dal diagramma seguente
dove si mostra I'andamento nel tempo dei segnali di ingresso e di uscita:

021

13.2 _+ _+

02.1=T[!13.2];
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2.2.2 - Operatore '"'set-reset”

L'operatore "set-reset" permette di variare un'uscita in corrispondenza di variazioni di due espressioni di
ingresso per ottenere un funzionamento del tipo "marcia-arresto”.

Nel sistema PICnet I'operatore "set-reset" € rappresentato dal simbolo "SR[E1,E2]" dove E1 rappresenta
I'espressione logica che attiva l'uscita e E2 I'espressione che la disattiva.

Es. : ®@.1=SR13.1, 13.2];

L'uscita n° 1 del modulo di uscita 2 assumera il valore 1 sul fronte di salita dell'ingresso 1 del
modulo 3 e si resettera sul fronte di salita dell'ingresso 2.

Il comportamento sara quello mostrato dal diagramma seguente dove si mostra I'andamento nel tempo
dei segnali di ingresso e di uscita:

A

021

13.1
13.2 ﬂ

02.1=SR[13.1,13.2];

Essendo E1 ed E2 due generiche espressioni logiche, sara possibile al loro interno una qualsiasi
combinazione di operatori.

Ad esempio I'operatore "not" (simbolo "!I'"") posto prima dell'espressione di "set" o di "reset” permette di
modificare il funzionamento prima descritto utilizzando il fronte di discesa dei segnali anziché quello di
salita per determinare la commutazione dell'ingresso.

Es. : ®@.1=SR!13.1, 13.2];

L'uscita n® 1 del modulo di uscita 2 assumera il valore 1 sul fronte di discesa dell'ingresso 1 del modulo 3
e si resettera sul fronte di salita dell'ingresso 2.

Es. : ®@.1=SRI13.1, 113.2];

L'uscita n° 1 del modulo di uscita 2 assumera il valore 1 sul fronte di salita dell'ingresso 1 del modulo 3 e
si resettera sul fronte di discesa dell'ingresso 2.

Es. : ®.1=SR!'3.1, 113.2];

L'uscita n° 1 del modulo di uscita 2 assumera il valore 1 sul fronte di discesa dell'ingresso 1 del modulo 3
e si resettera sul fronte di discesa dell'ingresso 2.
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Il comportamento sara quello mostrato dal diagrammma seguente dove si mostra I'andamento nel tempo
dei segnali di ingresso e di uscita:

A
02.1
13.1 {
13.2 ﬂ
>
02.1=SR[!13.1, 13.2];
A
02.1
13.1
13.2 |_+
>
02.1=SR[I3.1, 13.2];
A
02.1
13.1 }
13.2 |_+
>

02.1=SR[!13.1, '13.2];
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2.3 - Programmazione: funzioni con parametri

2.3.1 - Funzione "timer"

La funzione "timer" permette di attivare un'uscita del sistema in funzione di una variazione di una
espressione di ingresso con un ritardo programmabile. Si possono cosi realizzare i funzionamenti di timer
ritardato all'eccitazione o alla diseccitazione.

Nel sistema PICnet la funzione "timer" & rappresentata dal simbolo "TMR" secondo la seguente sintassi:

TMRI[t1, t2, E1, E2]

dove: tl1 : tempo diritardo all'eccitazione in decimi di secondo (max. 32767)
Il campo t1 pu0 essere sia una costante che una variabile
t2 : tempo di ritardo alla diseccitazione in decimi di secondo (max. 32767)
Il campo t2 pu0 essere sia una costante che una variabile
E1l : espressione logica di avvio temporizzazione (funziona sul fronte del segnale)
E2 : espressione logica di reset temporizzazione (funziona sul valore del segnale)

NOTA: se una temporizzazione risulta inferiore alla durata del ciclo di esecuzione del programma, non ne
e garantito il corretto funzionamento.

Es. : 2.1 = TMW 20, 100, 13.1, 13.2];
L'uscita n° 1 del modulo di uscita 2 si attivera 2 secondi dopo il fronte di salita dell'ingresso 1 del modulo
3 e rimarra attiva per 10 secondi dopo il fronte di discesa dello stesso ingresso. L'ingresso 2 del modulo 3

potra resettare la temporizzazione in qualunque momento.

Il comportamento dell'uscita € mostrato dal diagramma seguente dove si mostra I'andamento nel tempo
dei segnali di ingresso e di uscita:

021

13.1

13.2 +_|_

10 sec.

L'operatore "not" (simbolo "!') posto prima di una espressione logica permette di modificare il
funzionamento prima descritto utilizzando il fronte di discesa dei segnali anziché quello di salita per
determinare la commutazione dell'uscita.
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2.3.2 - Funzione "'shot"
La funzione "shot" permette di attivare un'uscita del sistema in funzione di una variazione di una
espressione di ingresso per un tempo programmabile. Si puo cosi realizzare il funzionamento di un relé
monostabile.
Nel sistema PICnet la funzione "shot" & rappresentata dal simbolo "SHOT" secondo la seguente sintassi:
SHOT[t1, E1]

dove: tl1 : tempo diritardo alla diseccitazione in decimi di secondo (max. 32767)

Il campo t1 pu0 essere sia una costante che una variabile

E1l : espressione logica di avvio temporizzazione (funziona sul fronte del segnale)

NOTA: se una temporizzazione risulta inferiore alla durata del ciclo di esecuzione del programma, non ne
e garantito il corretto funzionamento.

Es. : 2.1 = SHOT[ 40, 13.1];

L'uscita n° 1 del modulo di uscita 2 si attivera sul fronte di salita dell'ingresso 1 del modulo 3 e
rimarra attiva per 4 secondi.

Il comportamento dell'uscita € mostrato dal diagramma seguente dove si mostra I'andamento nel tempo
dei segnali di ingresso e di uscita:

021

13.1 | A A

4. 4. 4 sec.

\ 4
A 4

L'operatore "not" (simbolo "!') posto prima di una espressione logica permette di modificare il
funzionamento prima descritto utilizzando il fronte di discesa dei segnali anziché quello di salita per
determinare la commutazione dell'uscita.
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2.3.3 - Funzione "ritardo"

La funzione "ritardo” permette di attivare un'uscita del sistema con un ritardo prefissato rispetto ad un
segnale in ingresso. Si possono cosi facilmente generare delle sequenze di eventi innescate da un’unica
condizione di attivazione

Nel sistema PICnet la funzione "ritardo" & rappresentata dal simbolo "DELAY" secondo la seguente
sintassi:

DELAY[t1, E1]

dove: tl1 : tempo diritardo alla attivazione in secondi (max. 32767)
Il campo t1 pu0 essere sia una costante che una variabile
E1 : espressione logica di avvio sequenza (funziona sul fronte del segnale)

Es. : 2.1 = DELAY[40, 13.1];

L'uscita n°® 1 del modulo di uscita 2 si attivera 40 secondi dopo che si € verificato un fronte di
salita dell'ingresso 1 del modulo 3 e si disattivera 40 secondi dopo il fronte di discesa.

E’ possibile interrompere una sequenza attivata aggiungendo un campo opzionale di reset.
In tal caso la sintassi completa & la seguente:

DELAY[t1, E1, E2]

dove: tl1 : tempo diritardo alla attivazione in secondi (max. 32767).
Il campo t1 pu0 essere sia una costante che una variabile

E1l : espressione logica di avvio sequenza (funziona sul fronte del segnale)

E2 : espressione logica di reset sequenza (funziona sul valore del segnale)

Es. : 2.1 = DELAY[4, 13.1, 13.2];
L'uscita n° 1 del modulo di uscita 2 si attivera 4 secondi dopo che si & verificato un fronte di
salita dell'ingresso 13.1 e tornera a zero 4 secondi dopo che si & verificato un fronte di discesa.

Se l'ingresso 13.2 viene attivato in qualunque momento la sequenza viene resettata e l'uscita torna a O.

Il comportamento dell'uscita € mostrato dal diagramma seguente dove si mostra I'andamento nel tempo
dei segnali di ingresso e di uscita:

A
02.1
13.1
13.2 —l
>
4 . 4 . 4 . 2 seC.
-—> -—> -—> ->
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2.3.4 - Funzione "PWM"

La funzione "pwm" permette di attivare un‘uscita in modo intermittente in funzione di una variazione di
una espressione logica.
Si puo cosi realizzare il funzionamento di lampeggio controllato da un ingresso.

Nel sistema PICnet la funzione "pwm" € rappresentata dal simbolo "PWM" secondo la seguente sintassi:

PWM[t1, t2, E1]

dove: tl1 : tempo di accensione in decimi di secondo (max. 32767)
Il campo t1 pu0 essere sia una costante che una variabile
t2 : tempo di spegnimento in decimi di secondo (max. 32767)
Il campo t2 pu0 essere sia una costante che una variabile
E1 : espressione logica di abilitazione dell'uscita (funziona sul valore del segnale)

NOTA: se una temporizzazione risulta inferiore alla durata del ciclo di esecuzione del programma, non ne
e garantito il corretto funzionamento.

Es. : 2.1 = PW 20, 100, 13.1];

L'uscita n°® 1 del modulo di uscita 2 si attivera ciclicamente per 2 secondi intervallati da 10
secondi di pausa dopo il fronte di salita dell'ingresso 1 del modulo 3 e continuera tale funzionamento per
un tempo indefinito (fino alla discesa dell'ingresso 1 del modulo 3).

Il comportamento dell'uscita € mostrato dal diagramma seguente dove si mostra I'andamento nel tempo
dei segnali di ingresso e di uscita:

021

13.1

2 SeC. 10 sec. 2 SeC. 10 sec.

Oltre che per generare accensioni lampeggianti di uscite, la funzione PWM risulta molto utile all’interno di
programmi per la generazione di segnali ad intervalli di tempo regolari, ad es. per visualizzare dei
messaggi con una cadenza prefissata.
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2.3.5 - Funzione "contatore singolo"

La funzione "contatore" permette di effettuare il conteggio di un segnale e di attivare un'uscita in
funzione del valore assunto dal conteggio.
I valori estremi del conteggio sono O e 32767 e non possono essere superati.

Nel sistema PICnet la funzione "contatore singolo” & rappresentata dal simbolo "CNT1" secondo la
seguente sintassi:

CNT1[E1, E2, E3]

dove: E1l : espressione logica la cui transizione da O ad 1 modifica il conteggio
E2 : espressione logica di direzione conteggio (funziona sul valore del segnale):
E2 = ON : conteggio in avanti (incremento)
E2 = OFF : conteggio all'indietro (decremento)
E3: espressione logica di reset del conteggio (funziona sul valore del segnale)

Es. : 2.1 = CNT1[13.1, 13.2, 13.3] >= 11;

L'uscita n° 1 del modulo di uscita 2 si attivera quando il contatore sara maggiore o uguale al
valore 11. Tale contatore verra modificato dagli impulsi rilevati sull'ingresso 13.1, potra essere resettato
da un impulso sull'ingresso 13.3 e si incrementera se 13.2 = ON, si decrementera se 13.2 = OFF.

Il comportamento dell'uscita € mostrato dal diagramma seguente dove si mostra I'andamento nel tempo
dei segnali di ingresso e di uscita:

02.1 attivazione uscita

C=1 C=3 C=1 C=5 C=11

oo L SINAAFAANAAL__
|3-§ conteggio in avanti
C=0
13.3 £]

reset del contatore

02.1=CNT1[ 13.1,13.2,13.3] >= 11,
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Tutti i campi dell'espressione devono sempre essere presenti; qualora non sia richiesto il funzionamento
di un parametro, questo dovra essere sostituito da una costante logica (ON o OFF).

Es. : 2.1 = CNT1[13.1, ON, OFF] < 22
L'uscita n° 1 del modulo di uscita 2 si attivera quando il contatore sara minore del valore 22.

Tale contatore verra sempre incrementato dagli impulsi rilevati sull'ingresso 13.1, e non sara mai
resettato.

Per soddisfare particolari applicazioni (ad es. per ottenere conteggi di valore superiore agli estremi di
conteggio indicati) & possibile porre piu contatori in cascata.

Es. : V1.1
2.4

ONT1[13.1, ON, V1.1 | 12.3] ==3;
CNT1[ V1.1, ON, 12.3] >=3;

Nell’esempio l'uscita n° 4 del modulo di uscita 2 si attivera quando l'ingresso 13.1 avra
presentato 9 fronti di salita. Infatti il primo contatore conta fino a 3 e poi si autoresetta. Il secondo
contatore sente i fronti di salita del primo (attraverso la variabile V1.1). L’'ingresso 12.3 € in grado di
resettare entrambi i contatori.

La funzione contatore restituisce in uscita un valore intero che pud essere assegnato ad una variabile
qualsiasi per successive elaborazioni.
Ad esempio le espressioni precedenti possono essere scritte anche nel seguente modo:

Es. : V2 = CNT1[13.1, ON, V1.1 | 12.3];
V1.1 = V2 ==3;
V3 = CNT1[VL.1, ON, 12.3];
@.4 = V3 >=3;
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2.3.6 - Funzione "contatore doppio™

La funzione "contatore doppio” permette di effettuare il conteggio su due segnali, di cui uno in
incremento e l'altro in decremento, e di attivare un'uscita in funzione del valore assunto dal conteggio.
I valori estremi del conteggio sono O e 32767 e non possono essere superati.

Nel sistema PICnet la funzione "contatore doppio"” & rappresentata dal simbolo "CNT2" secondo la
seguente sintassi:

CNT2[E1, E2, E3]
dove: E1l : espressione logica la cui transizione da O ad 1 incrementa il conteggio
E2 : espressione logica la cui transizione da O ad 1 decrementa il conteggio
E3 : espressione logica di reset del conteggio (funziona sul valore del segnale)
Es. : 2.1 = CNT2[13.1, 13.2, 13.3] > 8;
L'uscita n° 1 del modulo di uscita 2 si attivera quando il contatore sara maggiore al valore 8.

Tale contatore verra incrementato dagli impulsi rilevati sull'ingresso 13.1, decrementato dagli impulsi
rilevati sull'ingresso 13.2 e potra essere resettato da un impulso sull'ingresso 13.3.

Il comportamento dell'uscita € mostrato dal diagramma seguente dove si mostra I'andamento nel tempo
dei segnali di ingresso e di uscita:

A
021 attivazione uscita
C=1 C=1 C=3 C=2 C=5 C>8
13.1
C=2 C=1
13.2 ﬂ_ﬂ
C=0

33 4]

reset del contatore

>

02.1=CNT2[13.1,13.2,13.3] >8;
Tutti i campi dell'espressione devono sempre essere presenti; qualora non sia richiesto il funzionamento
di un parametro, questo dovra essere sostituito da una costante logica (ON o OFF).
Es. : 2 = CNT2[13.1, 13.2, CFF];
Il modulo di uscita 2 configurera le proprie uscite (se si tratta di un modulo di uscita digitale) o generera
un segnale analogico (se si tratta di un modulo di uscita analogico) in base al valore corrente del

contatore. Tale contatore verra modificato come nell'esempio precedente, ma non sara mai resettato.

Anche in questo caso € possibile utilizzare piu contatori in cascata.
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2.3.7 - Funzione "programmatore settimanale™

In tutte le versioni del modulo Master esiste un orologio interno che permette I'uso della funzione
"programmatore".

La funzione "programmatore” permette di attivare un‘uscita in particolari momenti della giornata o della
settimana.

Nel sistema PICnet la funzione "programmatore settimanale” & rappresentata dal simbolo "PRG1"
secondo la seguente sintassi:

PRG1[Gx-Gy, hh:mm, hh:mm]

dove: Gx-Gy rappresenta l'intervallo di giorni in cui il comando é valido

I giorni della settimana sono rappresentati con le seguenti abbreviazioni:

LU = Lunedi

MA = Martedi

ME = Mercoledi

Gl = Giovedi

VE = Venerdi

SA = Sabato

DO = Domenica

hh:mm rappresenta |'orario di attivazione e spegnimento in ore e minuti

Il valore deve essere compreso tra 00:00 e 23:59.

Tutti i campi dell’'espressione devono sempre essere presenti.

Es. : 2.1 = PRGL[LU-VE, 10:00, 11:00];

L'uscita n® 1 del modulo di uscita 2 si attivera tutti i giorni da Lunedi a Venerdi dalle 10 alle 11
di mattina.

Mediante un’opportuna impostazione dei campi € possibile attivare o disattivare il programmatore in
modo permanente:

- con orario inizio = orario fine, il programmatore € sempre abilitato (se entrambe i campi
giorno sono diversi da zero)
- con almeno uno dei campi giorno a zero (gg inizio o gg fine) il programmatore € sempre

disabiltato
Es.:
Luce = PRGL[0-DO, 10: 00, 10:00]; <- Senpre disabilitato
Luce = PRGL[0-DO, 10: 00, 14:32]; <- Senpre disabilitato
Luce = PRGL[0-0, 10:00, 14:32]; <- Senpre disabilitato
Luce = PRGL[LU-DO, 10:00, 10:00]; <- Senpre abilitato
Luce = PRGL[ LU-LU, 10:00, 10:00]; <- Senpre abilitato il Lunedi
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2.3.8 - Funzione "programmatore utente"

In tutte le versioni del modulo Master dotate di display esiste la possibilita di definire fino a 128
programmazioni orarie utilizzando direttamente il display ed i tasti di configurazione del modulo stesso.
Tale possibilita & particolarmente utile in tutte le applicazioni in cui esiste la necessita di modificare
frequentemente la programmazione di un evento (ad es. accensione delle luci notturne, comando
impianto di irrigazione, ecc.) poiché tale modifica puo essere effettuata direttamente dell’utente senza
I'utilizzo di un personal computer e senza dover ricorrere ad una modifica del programma utente.

La funzione "programmatore utente” & funzionalmente identica alla funzione "programmatore
settimanale™ e permette di attivare un'uscita in particolari momenti della giornata o della settimana.

Nel sistema PICnet la funzione "programmatore utente" € rappresentata dal simbolo "UPRG" secondo la
seguente sintassi:

UPRG[S1, Gx-Gy, hh:mm, hh:mm]

dove:
S1 : stringa (max 16 caratteri) che rappresenta il nome della programmazione utente; tale
nome €& quello che verra mostrato sul display del modulo master nel menu di impostazione;
i caratteri della stringa devono essere delimitati tra doppi apici.
Qualora il numero di caratteri sia inferiore a 16, la stringa verra automaticamente centrata
sul display.

Gx-Gy rappresenta l'intervallo di giorni in cui il comando é valido
I giorni della settimana sono rappresentati con le seguenti abbreviazioni:

LU = Lunedi

MA = Martedi

ME = Mercoledi

Gl = Giovedi

VE = Venerdi

SA = Sabato

DO = Domenica

OFF = Programmatore disabilitato (valore impostabile solo da interfaccia
utente)

hh:mm rappresenta I'orario di attivazione e spegnimento in ore e minuti
Il valore deve essere compreso tra 00:00 e 23:59.

Tutti i campi dell’espressione devono sempre essere presenti.

Es. : 2.1 = UPRH " Luce esterna”, VE-DO, 20:00, 23:00];

L'uscita n® 1 del modulo di uscita 2 si attivera tutti i giorni da Venerdi a Domenica dalle ore 20
alle ore 23.
Accedendo al menu di modifica delle programmazioni utente del modulo master, il programmatore sara
identificato dalla stringa specificata “Luce esterna”.

A differenza della funzione PRG1, i parametri indicati in fase di programmazione non sono fissi, ma
possono essere modificati direttamente dall’'utente utilizzando il tastierino ed il display del modulo
master.
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I valori indicati servono dunque solo per inizializzare il funzionamento del programmatore orario e
vengono utilizzati dal programma solo se 'utente non ha effettuato modifiche di tali valori.

Qualora l'utente modifichi le impostazioni di un programmatore orario, tali modifiche vengono
memorizzate dal master nella sua memoria interna e sono riutilizzate ogni volta che il programma utente
viene eseguito.

Qualora il programma utente subisca delle modifiche e venga eseguito il comando di invio al master del
nuovo programma, tutte le variazioni eventualmente fatte ai programmatori orari dall’utente vengono
azzerate.

Nel menu di modifica delle programmazioni utente del modulo master, vengono visualizzati solo i
programmatori orari effettivamente utilizzati tra quelli disponibili, ciascuno identificato con il proprio
nome. Qualora nel programma utente non venga utilizzato alcun programmatore UPRG, il menu di
modifica risultera vuoto.

Tale menu, quando interrogato la prima volta, indichera i valori di inizializzazione presenti nella
definizione del programmatore UPRG, mentre le volte successive mostrera i valori come modificati
dall’'utente.

Mediante un’opportuna impostazione dei campi € possibile attivare o disattivare il programmatore in
modo permanente:

- con orario inizio = orario fine, il programmatore € sempre abilitato (se entrambe i campi
giorno sono diversi da zero)

- con almeno uno dei campi giorno impostato a OFF (gg inizio o gg fine) il programmatore &
sempre disabiltato. La condizione OFF nel campo Gx o Gy (giorno Inizio/Fine) non puo essere
specificata da programma ma solo da interfaccia utente nel menu "Programmatori Orari"

Es.:
Luce_ext = UPR{ "Luce esterna", VE-DO 20:00, 23:00]; <- Funz. nornale
Luce_ext = UPR{ "Luce esterna", VE-VE, 20:00, 20:00]; <- Senpre abilitato il Venerdi
Luce_ext = UPR{ "Luce esterna", LU-DO 20:00, 20:00]; <- Senpre abilitato
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2.3.9 - Funzione "programmatore intervallo™

In tutte le versioni del modulo Master esiste un orologio interno che permette I'uso della funzione
"programmatore intervallo™.

La funzione "programmatore intervallo” permette di attivare un'uscita in un particolare intervallo della
giornata o della settimana.

Nel sistema PICnet la funzione "programmatore intervallo” & rappresentata dal simbolo "PRG2" secondo
la seguente sintassi:

PRG2[Gx, hh:mm, Gy , hh:mm]

dove: Gx e Gy rappresentano il giorno di inizio e di fine dell'intervallo di attivazione dell'uscita

I giorni della settimana sono rappresentati con le seguenti abbreviazioni:

LU = Lunedi

MA = Martedi

ME = Mercoledi
Gl = Giovedi

VE = Venerdi

SA = Sabato

DO = Domenica

hh:mm rappresenta |'orario di attivazione e spegnimento in ore e minuti

Il valore deve essere compreso tra 00:00 e 23:59.

Tutti i campi dell’'espressione devono sempre essere presenti.

Es. : 2.1 = PR&[MA, 10: 00, VE, 11:00];

L'uscita n° 1 del modulo di uscita 2 si attivera da Martedi alle 10:00 fino a Venerdi alle 11:00.

Mediante un’opportuna impostazione dei campi € possibile attivare o disattivare il programmatore in
modo permanente:
- con orario inizio = orario fine, il programmatore € sempre abilitato (se entrambe i campi
giorno sono diversi da zero)
- con almeno uno dei campi giorno a zero (gg inizio o gg fine) il programmatore & sempre

disabiltato

Es.:
Ponpa = PR&[0, 10:00, MA 12:00]; <- Senpre disabilitato
Ponpa = PR&[ LU, 10:00, 0, 12:00]; <- Senpre disabilitato
Ponpa = PR&[ LU, 10:00, M\, 12:00]; <- Funz. Nornal e
Ponpa = PR&[ LU, 10:00, M 10:00]; <- Senpre abilitato
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2.3.10 - Funzione "lettura orologio "'

Nelle versioni del modulo Master dotate di orologio interno & possibile leggerne il valore in modo da
effettuare controlli legati a opportune date, orari, ecc.

Nel sistema PICnet la funzione "lettura orologio” & rappresentata dal simbolo "RTC" secondo la seguente
sintassi:

RTC(campo)

Dove campo indica I'informazione oraria che si vuole ottenere secondo le seguenti abbreviazioni:

HH = ore (0-23)

MM = minuti (0-59)

DD = giorno della settimana (1-7)
DM = giorno del mese (1-31)

MO = mese dell’anno (1-12)

YE = anno (0-99)

Per il giorno della settimana si assume che il Lunedi sia il primo giorno e la Domenica il settimo.
Tra parentesi € indicato il range di valori ammesso per ogni campo.

Es. : .1 = RTGDD) !'= 2 & RTO(DD) != 5 & RTC(HH) == 10;

L'uscita n® 1 del modulo di uscita 2 si attivera tutti i giorni escluso il Martedi e il Venerdi dalle
10:00 alle 10:59.
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2.3.11 - Funzione "isteresi”

La funzione “isteresi" permette di attivare un'uscita digitale in funzione del valore assunto da una
variabile analogica. Tale funzione restituisce un valore ON se il valore della grandezza analogica risulta
maggiore o uguale alla soglia superiore, OFF se minore o uguale alla soglia inferiore indicata.

Tale funzione risulta particolarmente utile in tutte le applicazioni di controllo temperatura o controllo di
processo.

Nel sistema PICnet la funzione "isteresi" &€ rappresentata dal simbolo "IST" secondo la seguente sintassi:

IST[E1, min, max]

dove: E1l: grandezza di confronto
min : valore della soglia inferiore; il campo min puo essere sia una costante che una
variabile
max :  valore della soglia superiore; il campo max puo essere sia una costante che una
variabile
Es. : 2.1 = 1ST[I13, 20, 100];

L'uscita n°® 1 del modulo di uscita 2 si attivera quando il valore assunto dall'ingresso analogico
n° 3 sara uguale o maggiore a 100 e si resettera quando il valore dell'ingresso sara minore o pari al
valore di 20.

Il comportamento dell'uscita € mostrato dal diagramma seguente dove si mostra I'andamento nel tempo
dei segnali di ingresso e di uscita:

021 +—

Come sempre l'operatore "not" (simbolo "!I'') posto prima della funzione IST permette di modificarne il
funzionamento prima descritto utilizzando il fronte di discesa dei segnali anziché quello di salita per
determinare la commutazione dell'uscita.

Tutti i campi dell'espressione devono sempre essere presenti; non € possibile, e non ha ovviamente alcun
significato, indicare per la soglia inferiore un valore piu grande della soglia superiore.
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2.3.12 - Funzione "rampa"

La funzione "rampa" permette di generare dei valori crescenti o decrescenti di una grandezza per pilotare
delle uscite analogiche o per effettuare dei controlli a soglia. Tale funzione restituisce un valore compreso
tra i due estremi definiti.

La funzione rampa risulta particolarmente utile in tutte le applicazioni di dissolvenza luci o di controllo di
processo.

Nel sistema PICnet la funzione "rampa" €& rappresentata dal simbolo "RAMPA" secondo la seguente
sintassi:

RAMPA[Init, end, time, up, down]

dove: init : valore di partenza della rampa
end : valore finale della rampa
time :  tempo di escursione completa della rampa in decimi di secondo (max. 32767)
up : espressione logica di abilitazione salita rampa (funziona sul valore del segnale)

down : espressione logica di abilitazione discesa rampa (funziona sul valore del segnale)

Tutti i campi dell’'espressione devono sempre essere presenti.

Es. : G2 = RAWPA[ 20, 200, 100, 11.1, 11.2];

L'uscita n® 2 assumera un valore variabile da 20 a 200. Tale variazione verra pilotata dagli
ingressi 11.1 e 11.2 e I'intera escursione dell’uscita avverra in 10 secondi.

Il comportamento dell'uscita € mostrato dal diagramma seguente dove si mostra I'andamento nel tempo
dei segnali di ingresso e di uscita:

A 200
11.1
11.2
) 2
10 s=c.
—>

Come sempre l'operatore "not" (simbolo "!") posto prima delle espressioni up e down permette di
modificarne il funzionamento prima descritto per determinare la variazione della rampa.
Qualora sia il comando up che il comando down siano attivi, la rampa non subisce modifiche.
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E’ possibile indicare per il campo “init” un valore maggiore di quello del campo “end”. In tal caso i due
campi up e down si scambiano di ruolo.

Esiste la possibilita di forzare il valore della rampa al valore iniziale o finale mediante due ulteriori
condizioni logiche. In tal caso la sintassi completa e la seguente:

RAMPA[Init, end, time, up, down, resl, res2]

dove: init : valore di partenza della rampa
end : valore finale della rampa
time :  tempo di escursione completa della rampa in decimi di secondo (max. 32767)
up : espressione logica di abilitazione salita rampa (funziona sul valore del segnale)
down : espressione logica di abilitazione discesa rampa (funziona sul valore del segnale)
resl : condizione logica di reset rampa al valore init (funziona sul valore del segnale)
res2 : condizione logica di reset rampa al valore end (funziona sul valore del segnale)

(se questo campo viene omesso si considera uguale a OFF)

Es. : G2 = RAWPA[ 200, 20, 100, I11.1, 11.2, 11.3, OFF];

L'uscita n® 2 assumera un valore variabile da 20 a 200. Tale variazione verra pilotata dagli
ingressi 11.1 e 11.2 e l'intera escursione dell’'uscita avverra in 10 secondi. Un impulso sull’ingresso 11.3
provoca il reset della rampa al valore 200. Non & prevista la possibilita di provocare un reset della rampa
a 20.

Il comportamento dell'uscita € mostrato dal diagramma seguente dove si mostra I'andamento nel tempo
dei segnali di ingresso e di uscita:

A 200

i

o2 20

1.1

11.2

1.3 _l
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2.3.13 - Funzione "dimmer"

Nei sistemi PICnet in cui sono installati dei moduli PNDIM o moduli di uscita analogica PNDA, esiste la
possibilita di implementare le funzione tipiche di un dimmer.

Nel sistema PICnet la funzione "dimmer" & rappresentata dal simbolo "DIMMER" secondo la seguente
sintassi:

Ox = DIMMER[up, down]
dove: Ox e I'indirizzo del generico modulo di uscita
up : condizione logica di aumento del valore dell’uscita

down : condizione logica di diminuzione del valore dell’'uscita

Es. : @ = DMER 1.1, 11.2];

Come in un normale dimmer l'uscita O2 viene alternativamente accesa o0 spenta da successive
pressioni dei pulsanti connessi agli ingressi 11.1 e 11.2.

In caso di spegnimento, all’'uscita viene assegnato il valore 0, mentre in caso di accensione l'uscita
assume l'ultimo valore impostato.

La prolungata pressione di uno dei due pulsanti produce invece l'aumento (valore max. 255) o la
diminuzione (valore min. 0) del valore dell’'uscita O2.

Il tempo di attesa prima dell'inizio della dimmerazione & di defualt impostato a 1s. E’ possibile modificare
questo tempo mediante I'apposito registro del modulo master (vedi § 4.1).

L’'intera escursione della regolazione dal valore minimo al valore massimo viene eseguita in circa 5
secondi (valore di default). E’ possibile intervenire sulla velocita di escursione modificando I'apposito
registro del modulo master (vedi § 4.1).

Nel caso di utilizzo di un modulo di uscita PNDIM, gli ingressi digitali presenti nel modulo stesso hanno le
funzioni di “up” e “down” dei due canali dimmer solo se il modulo si trova in modalita di funzionamento
locale (condizione di fabbrica o in caso di attivazione di un SETSLAVE per avaria bus).

Quando invece il modulo si trova connesso al bus PICnet, tali ingressi hanno il significato di generici
ingressi digitali e non devono necessariamente essere associati ai campi “up” e “down” della funzione
dimmer con cui si controlla il modulo PNDIM, il quale pud dunque essere controllato da qualsiasi ingresso
del sistema.

Come per qualsiasi altra funzione, i campi “up” e “down” possono essere rappresentati da un ingresso
digitale (come nell’esempio) o da una qualsiasi condizione logica (combinazione di ingressi, altre funzioni,
ecc.).

Qualora non si desideri regolare l'uscita da O al 100%, esiste la possibilita di indicare il valore minimo e
massimo raggiungibili mediante due ulteriori campi della funzione DIMMER.
In tal caso la sintassi completa & la seguente:
Ox = DIMMER[Ilim_min, up, down]
oppure:

Ox = DIMMER[lim_min, lim_max, up, down]

dove: Ilim_min : valore minimo raggiungibile dalla regolazione di intensita (min. 0)
lim_max : valore massimo raggiungibile dalla regolazione di intensita (max. 255)
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In alcune applicazioni (scenari luminosi, dissolvenze, ecc.) puo essere utile poter forzare lo spegnimento
o l'accensione al massimo valore mediante segnali di controllo diversi da quelli normalmente utilizzati per
la regolazione luminosa.

Per risolvere il problema & possibile utilizzare la seguente sintassi estesa:

Ox = DIMMER[min, max, up, down, go_on, go_off]

dove: go_on : condizione logica che forza il valore max in uscita
go_off : condizione logica che forza lo spegnimento dell’'uscita

Es. : 02 = DIMMERT 10, 200, 11.1, 11.2, 12.1, 12.2];

Come in un normale dimmer l'uscita O2 viene alternativamente accesa o0 spenta da successive
pressioni dei pulsanti connessi agli ingressi 11.1 e 11.2.
In caso di spegnimento, all’'uscita viene assegnato il valore 0, mentre in caso di accensione l'uscita
assume l'ultimo valore impostato.
Il valore dell’'uscita puo essere regolato tra un minimo di 10 ed un massimo di 200.

Attivando I'ingresso 12.1 e possibile in qualunque momento assegnare il valore 255 all’'uscita O2.
Se I'ingresso 12.1 viene rimosso, l'uscita ritorna ad assumere il valore di regolazione precedente.

Attivando l'ingresso 12.2 e possibile in qualunque momento assegnare il valore O all’'uscita O2.
Se l'ingresso 12.2 viene rimosso, l'uscita rimane spenta e solo I'attivazione di uno degli ingressi 11.1 o
11.2 fa assumere all’'uscita il valore di regolazione precedente.
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2.3.14 - Funzione "messaggio”

Nei sistemi PICnet in cui sono installati dei moduli di visualizzazione PNDIS (o con modulo master dotato
di display), esiste la possibilita di definire dei messaggi da visualizzare al verificarsi di opportune
condizioni.

Nel sistema PICnet la funzione "messaggio " e rappresentata dal simbolo "MESS" secondo la seguente

sintassi:
Mx = MESS[S1, S2, V1, V2, C1]
dove: Mx e il numero del messaggio. Il numero x pud assumere tutti i valori tra 1 e 255.
S1 : stringa (max 16 caratteri) che rappresenta la prima riga del messaggio su display; i
caratteri della stringa devono essere delimitati tra doppi apici
S2 : stringa (max 16 caratteri) che rappresenta la seconda riga del messaggio su display; i
caratteri della stringa devono essere delimitati tra doppi apici
V1 : flag che definisce il comportamento del relé presente sul modulo display; puo assumere
solo i valori ON o OFF
V2 : flag che definisce il comportamento del cicalino presente sul modulo display; puo
assumere solo i valori ON o OFF
C1 : espressione logica di consenso alla visualizzazione del messaggio
Es. : M2 = MESS["E avvenuto", "un guasto", ON, OFF, 11.2];

Il messaggio 2 € del tipo (su due righe) "E' avvenuto un guasto™ se 11.2 diviene attivo; in
concomitanza viene attivato il rele mentre il cicalino non viene attivato.

Tutti i campi dell’'espressione devono sempre essere presenti.

La funzione “messaggio” puo essere utilizzata anche per la visualizzazione sul display del modulo master
o dei moduli PNDIS del valore di variabili interne del programma (ingressi, uscite, variabili virtuali e
variabili utente) semplicemente inserendo il nome della variabile da visualizzare all’interno della stringa
S1 o S2. Il nome della variabile deve essere preceduto e seguito dal simbolo %6.

Per ogni stringa del messaggio & possibile inserire un massimo di due variabili da visualizzare.

Ad esempio per visualizzare il numero di auto presenti in un posteggio, posto che 13.1 e 13.2 siano gli
ingressi collegati ai sensori di ingresso ed uscita del posteggio (fotocellula o altro) si potra scrivere:

Vi
wa

CNT2[13.1, 13.2, OFF];
MESS[ "Nel posteggio", "ci sono %1% auto", OFF, OFF, PWV 10, 40, ON];

La variabile utente V1 contiene il valore delle auto presenti e non viene mai resettata. Il
messaggio M4 mostra il valore di V1 sul display. Tale messaggio € continuamente rinfrescato ogni 5
secondi (attivato per 1 secondo con 4 secondi di pausa) mentre sia il cicalino che il relé di allarme sono
disabilitati.

Un messaggio viene visualizzato quando si verifica la condizione logica di attivazione.

Una volta visualizzato, il messaggio permane sul display e verra cancellato solo dall’attivazione di un
nuovo messaggio o allarme o dalla pressione dei pulsanti posti sul frontale del modulo per la
consultazione del menu utente.
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2.3.15 - Funzione "variabili utente"

In tutte la versioni del modulo Master dotate di display esiste la possibilita di impostare il valore di
grandezze utilizzabili all’interno del programma utilizzando direttamente il display ed i tasti di
configurazione del modulo master.

Tale possibilita & particolarmente utile in tutte le applicazioni in cui esiste la necessita di modificare
frequentemente il valore di un parametro (ad es. il livello di un’uscita analogica, la temporizzazione di
un’accensione, ecc.) poiché tale modifica puo essere effettuata direttamente dell’'utente senza l'utilizzo di
un personal computer e senza dover ricorrere ad una modifica del programma utente.

Nel sistema PICnet la funzione "variabili utente" €& rappresentata dal simbolo "UVAR" secondo la
seguente sintassi:

UVARL[S1, lim_min, lim_max, step]

dove:
S1: stringa (max 16 caratteri) che rappresenta il nome della variabile utente; tale nome é
quello che verra mostrato sul display del modulo master nel menu di impostazione; i
caratteri della stringa devono essere delimitati tra doppi apici.
Qualora il numero di caratteri sia inferiore a 16, la stringa verra automaticamente
centrata sul display.

lim_min : valore minimo raggiungibile dalla variabile (min. -32767)
lim_max : valore massimo raggiungibile dalla variabile (max. 32767)
step : valore con cui la variabile verra incrementata o decrementata

Tutti i campi dell’'espressione devono sempre essere presenti.

Es. : 2 = UWAR "Livello ballast”, 0, 200, 10];

L'uscita del modulo di uscita analogica n. 2 assumera il valore impostato dall’'utente.
Tale valore potra essere variato tra il valore minimo di O ed il valore massimo di 200 con gradini di 10
agendo sui pulsanti UP e DOWN presenti sull'interfaccia del modulo master.
Accedendo al menu di modifica delle variabili utente del modulo master, la variabile sara identificata dalla
stringa specificata “Livello ballast”.

All'avviamento del programma tutte le variabili cosi definite assumono il valore lim_min (valore di
default).

E’ possibile definire un diverso valore iniziale della variabile aggiungendo un campo opzionale secondo la
seguente sintassi completa:

UVAR[S1, lim_min, lim_max, step, init]

dove:
init : valore iniziale della variabile (compreso tra lim_min e lim_max)

L'impostazione del valore iniziale viene utilizzata fino a quando l'utente non modifica il valore della
variabile. Da quel momento ad ogni accensione o ripartenza del programma, la variabile assumera
I'ultimo valore impostato.
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2.4 - Programmazione: variabili d'ambiente

Esiste la possibilita di definire all'interno del programma utente alcune variabili ("variabili d'ambiente™)
per impostare il funzionamento complessivo del sistema.

Le definizioni possono essere introdotte in ordine qualsiasi. Qualora non sia stata prevista la definizione di
una variabile d'ambiente, il sistema attribuira ad essa un valore predefinito ("valore di default™).

2.4.1 - Impostazione Orologio

Esiste la possibilita (normalmente utilizzata in fase di debug del programmma) di definire data ed ora da
memorizzare nell'orologio interno (se presente).

La sintassi utilizzata é la seguente:
SETCLOCK = gg/mm/aa-hh:mm:ss;

con la quale si definiscono giorno, mese, anno, ore minuti e secondi per I'orologio del sistema.
Tale definizione verra eseguita ogni volta che il programma utente viene fatto ripartire.

In mancanza di questa definizione, I'orologio mantiene la data e I'ora correnti.

2.4.2 - Impostazione Lingua
Esiste la possibilita di definire la lingua utilizzata per le comunicazioni del display del master e dei moduli
display (se presenti). Tale definizione sostituisce quella impostata mediante il tastierino di configurazione
presente sui moduli PNMAS e PNDIS.
SETCOUNTRY = code;
dove code = Codice paese (ANSI standard):
039 = Italia

001 = U.S.A.
033 = Francia

In mancanza di questa definizione, viene mantenuto il valore corrente. Il valore di default & 039.

2.4.3 - Impostazione Velocita di Comunicazione con PC

Esiste la possibilita di definire la velocita di trasmissione della linea seriale RS232 di servizio del modulo
master.

La sintassi utilizzata é la seguente:
SETBAUDPC = baudrate;

dove baudrate rappresenta una velocita di trasmissione accettabile (2.400, 4.800, 9.600, 19.200,
38.400).

In mancanza di questa definizione, la velocita di trasmissione & impostata a 38.400.
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2.4.4 - Impostazione Velocita di Comunicazione Bus
Esiste la possibilita di definire la velocita di trasmissione sul bus tra il modulo master ed i moduli slave.
La sintassi utilizzata é la seguente:

SETBAUDBUS = baudrate;

dove baudrate rappresenta una velocita di trasmissione accettabile (5.000, 9.600, 18.000, 25.000,
41.000, 62.500).

In mancanza di questa definizione, la velocita di trasmissione € impostata a 9.600.

2.4.5 - Impostazione segnalazione allarmi
Esiste la possibilita di inibire il funzionamento del relé di scambio e dell’avvisatore acustico presenti sui
moduli master PNMAS e di visualizzazione PNDIS al verificarsi di un allarme utente (vedi oltre par. 3.1).
Tale impostazione prevale su quella indicata nella singola definizione dell’allarme.
La sintassi utilizzata é la seguente:

SETRELE = OFF;

per forzare la disattivazione del relé di allarme

SETBUZ = OFF;
per forzare lo spegnimento dell’avvisatore acustico.
In mancanza di queste definizioni, le definizioni assunte per default sono:

SETRELE = ON;
SETBUZ = ON;

che abilitano il funzionamento dei due dispositivi.
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2.4.6 - Inizializzazione moduli

In alcuni moduli slave esiste la possibilita di configurare via software alcuni parametri di funzionamento
(ad es. il valore delle uscite dei moduli PN8O e PN8OR). Tale impostazione avviene in fase di
inizializzazione del sistema sulla base di una serie di definizioni utente.

La sintassi utilizzata é la seguente:

SETSLAVE(addr) = const;

dove addr e I'indirizzo del modulo e const € la costante di inizializzazione da inviare.
La costante specificata viene inviata dal master al modulo slave interessato all’accensione del sistema e
viene da questo registrata nella sua memoria non volatile interna.

Inizializzazione Uscite

Nel caso di moduli slave di uscita (PN8O, PN8OR) o di moduli misti di ingresso-uscita (PN4140, PN2120,
PN4140W, PN2120W), questa inizializzazione serve per indicare al modulo la configurazione delle uscite
da assumere in caso di avaria di bus.

Infatti all’accensione del sistema il master provvede ad inizializzare le uscite a zero o ad un valore
definito dall’'utente con il comando INIT (vedi oltre par. 3.7) o al valore che possedevano prima dello
spegnimento del sistema a seconda dell'impostazione del flag di sistema RAMBACKUP (vedi oltre par.
2.4.7).

Successivamente le uscite assumono la configurazione richiesta dal programma in esecuzione.

Se pero un modulo non rileva piu alcuna attivita di bus (bus interrotto o avaria master) per un certo
periodo, commuta le sue uscite al valore impostato con il comando SETSLAVE.

In tal modo & possibile gestire lo stato di particolari utenze in condizione di avaria del sistema.
Ad es.

SETSLAVE((O2) = 10011111b;
indica che il modulo di uscita n°2 in caso di avaria bus dovra commutare le sue uscite secondo il pattern
indicato. Il bit piu significativo (quello piu a sinistra) si riferisce all’uscita n°8, il meno significativo (quello
piu a destra) alla n°1.

Occorre sempre indicare tutti gli 8 bit di configurazione anche nel caso di moduli con un numero inferiore
di uscite (ad es. PN2120 o PN4140). In tal caso i bit non utilizzati dovranno essere posti a O.

Questa scrittura € equivalente alla seguente espressione (essendo 159 il numero decimale equivalente al
numero binario 10011111b):

SETSLAVE( O2) = 159;

Le uscite per le quali non viene specificata una configurazione, in caso di avaria bus mantengono l'ultimo
valore assunto.
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Nei moduli misti dotati sia di ingressi che di uscite a relé (PN2120 — PN2120W — PN2I120WP — PN4140 —
PN4140W — PN8180) esiste la possibilita di attivare una modalita locale in caso di avaria bus.

In tale modalita di funzionamento locale, ciascuna uscita dipende dal corrispondente ingresso con
comando passo-passo o con comando mantenuto. In tal modo risulta sempre garantito il comando locale
ad es. di un punto luce o la movimentazione di una tapparella anche in caso di avaria del sistema.

La modalita di funzionamento locale pud essere attivata mediante la direttiva SETPAR (vedi § 3.14)
secondo le seguenti corrispondenze:

- indirizzo attivazione: 25
- costante disattivazione modalita locale: 255
- costante attivazione modalita comando mantenuto: 0

- costante attivazione modalita passo-passo: 1

Ad es. per attivare il comando locale con comando mantenuto del modulo con indirizzo 100 si scrivera:

N e R

/1 Programma esenpi o di gestione

/1 nodul o PN21 20 con funzionanmento in | ocal e

Y e T

DEFI NE SLocMbde 25 /] indirizzo nodalita |ocale

DEFI NE SLM di s 255 /1 val ore per disabilitazione

DEFI NE SLM direct O /1 val ore per abilitazi one conando nantenuto
DEFI NE SLMtoggle 1 /1 val ore per abilitazi one conando passo-passo
SETPAR[ 100, SLocMbde, SLM direct]; /1 Imposto SLM = DI RETTO

In questo esempio, in caso di avaria del bus le uscite non subiranno nessuna modifica, ma verra attivata
la possibilita da parte dell’utente di attivare le uscite del modulo in modalita comando mantenuto agendo
sul corrispondente ingresso (I'ingresso 1 comandera l'uscita 1, I'ingresso 2 l'uscita 2, ecc.).

La modalita di funzionamento locale pud convivere con il comando SETSLAVE essendo due funzionalita
indipendenti che possono dunque essere anche attivate contemporaneamente.

Riprendendo I'esempio di prima:

e e

/1 Programma esenpi o di gestione

/1 nodul o PN21 20 con funzionanmento in | ocal e
e e

DEFI NE SLocMbde 25 /1 indirizzo nodalita locale

DEFI NE SLM di s 255 /'l val ore per disabilitazione

DEFI NE SLM direct O /1 val ore per abilitazione comando mantenuto

DEFI NE SLMtogglel /1 val ore per abilitazione conando passo-passo
SETSLAVE( 0100) = 00000011b; /] uscite tutte a ON (occorre indicare tutti i bit)

SETPAR[ 100, SLocMvde, SLMtoggle];// Inposto SLM = TOGGEE

In questo esempio, in caso di avaria del bus le uscite commuteranno tutte sullo stato ON e verra attivata
la possibilita da parte dellutente di attivare/disattivare le uscite del modulo in modalitd passo-passo
agendo sull’ ingresso corrispondente.
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E’ possibile definire il tempo di inattivita di bus (bus interrotto o avaria master) oltre il quale il modulo
commuta le sue uscite al valore impostato con il comando SETSLAVE e/o attiva la funzionalita locale.

Tale definizione e effettuata con la seguente sintassi:

TIMESLAVE(const) ;
dove const € una costante (compresa tra 2 e 255) che indica il tempo di attesa in unita interne di
programma.
In mancanza di tale indicazione il valore di default € 10 pari ad un’attesa di circa 20 secondi.
Ad ogni avviamento di programma il modulo master provvede ad inviare a tutti i moduli slave un
comando di reset della funzione SETSLAVE che viene dunque disattivata, salvo poi ripristinarla se cosi
previsto nel programma utente.

In tal modo é possibile disabilitare i SETSLAVE precedentemente memorizzati nei moduli slave
semplicemente scaricando un programma che non preveda tale funzione.

Inizializzazione Ingressi
Nel caso di moduli slave di ingresso (PN8I, PN8IW) o di moduli misti di ingresso-uscita (PN4140,
PN2120), questa inizializzazione serve per indicare al master la modalita di funzionamento da assumere
in caso di guasto del modulo di ingresso coinvolto.
Infatti in caso di avaria di un modulo di ingresso, il master continua I'esecuzione del programma utente e
I'aggiornamento delle uscite, ma non ha piu informazioni valide sul valore degli ingressi collegati al
modulo guasto.
A seconda del valore impostato con il comando SETSLAVE é possibile indicare comportamenti diversi:
a) SETSLAVE(addr) = const;
in questo caso si assume che in caso di avaria del modulo addr di ingresso, il valore letto sia const.
Ad es.

SETSLAVE(I2) = 10011111b;

indica che in caso di avaria del modulo di ingresso n°2, ai suoi ingressi viene assegnato il pattern indicato
(il bit piu significativo si riferisce all’'uscita n°8, il meno significativo alla n°1).

Questa scrittura € equivalente alla seguente espressione:
SETSLAVE(I2) = 159;

Occorre sempre indicare tutti gli 8 bit di configurazione anche nel caso di moduli con un numero inferiore
di ingressi (ad es. PN2120 o PN4140). In tal caso i bit non utilizzati dovranno essere posti a O.
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b) SETSLAVE(addr) = LAST;
in caso di avaria del modulo addr di ingresso, il programma mantiene I'ultimo valore letto.
Ad es. :

SETSLAVE(14) = LAST;

indica che in caso di avaria del modulo di ingresso n°4, il programma continua ad elaborare le equazioni
utilizzando l'ultimo valore ricevuto per gli ingressi del modulo guasto.

c) SETSLAVE(addr) = STOP;
in caso di avaria del modulo addr di ingresso, il programma non esegue piu le equazioni che contengono
al loro interno ingressi del modulo guasto. Le uscite relative a tali equazioni non vengono dunque piu
modificate.
Ad es.

SETSLAVE(14) = STOP;
indica che in caso di avaria del modulo di ingresso n°4, il programma non elabora piu le equazioni che
contengono gli ingressi 14.1, 14.2, 14.3, ecc.

In mancanza di queste definizioni, si assume per tutti i moduli di ingresso il valore STOP.

Nota: nella gestione di allarmi e messaggi, I'impostazione STOP per un modulo di ingresso viene gestita
in modo identico all'impostazione LAST, per evitare la scomparsa di una segnalazione in caso di avaria.
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2.4.7 - Reset moduli di uscita

Al momento del reset del sistema, tutte le uscite vengono automaticamente forzate al valore O (cui
corrispondera un’uscita chiusa o aperta a seconda del tipo di contatto NA o NC gestito).

In alcuni casi tale procedura puo generare degli inconvenienti per l'utenza: se ad es. limpianto &
utilizzato per la gestione di un impianto di illuminazione e l'alimentazione del sistema bus viene
momentaneamente a mancare per un black-out, al ritorno dell’alimentazione il sistema procedera al reset
delle uscite provocando cosi lo spegnimento forzato di tutte le luci (e di altri apparecchi precedentemente
accesi).

In tutte le versioni del modulo Master esiste la possibilita di evitare tali inconvenienti mediante la
direttiva RAMBACKUP.

La sintassi utilizzata é la seguente:

RAMBACKUP;

Tale direttiva consente di inizializzare le uscite al valore che avevano prima dell’'ultimo spegnimento del
sistema e che viene memorizzato dal modulo master in una memoria dotata di batteria di back-up.

Il valore impostato al reset dalla direttiva RAMBACKUP ha una priorita inferiore all’eventuale valore di
inizializzazione impostato con il comando INIT.

Qualora in presenza della direttiva RAMBACKUP si desideri resettare lo stato dell'impianto, nelle versioni

di master superiori alla rev. 16.00 e possibile effettuare tale manovra accendendo l'unita centrale
tenendo il pulsante ESC premuto.
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3.0 - Programmazione avanzata

3.1 - Impostazione allarmi utente

Nel sistema PICnet esiste la possibilita di definire alcuni allarmi.

L'utente ha a disposizione 220 allarmi codificati tra 1 e 220. | codici tra 221 e 255 sono riservati per
segnalazioni di allarme di sistema.

Nel sistema PICnet un allarme utente viene definito mediante il simbolo "ALM" secondo la seguente
sintassi:

Ax = ALM[S1, S2, V1, V2, C1]

dove: Ax € il numero dell’allarme. Il numero x pud assumere tutti i valori tra 1 e 220.
S1: stringa (max 16 caratteri) che rappresenta la prima riga del messaggio associato
all'allarme; i caratteri della stringa devono essere delimitati tra doppi apici
S2: stringa (max 16 caratteri) che rappresenta la seconda riga del messaggio associato
all'allarme; i caratteri della stringa devono essere delimitati tra doppi apici
V1 : flag che definisce il comportamento del relé presente sul modulo display; puo
assumere solo i valori ON o OFF
V2 : flag che definisce il comportamento del cicalino presente sul modulo display; puo
assumere solo i valori ON o OFF
Cl: espressione logica di visualizzazione dell'allarme
Es. : A80 = ALM "Guasto", "alla ponpa", ON, COFF, 11.2];

L'allarme 80 verra attivato se 11.2 diviene attivo; ad esso vengono associate le stringhe
"Guasto" e "alla pompa". Al verificarsi della condizione di allarme verra attivato il rele, ma non il cicalino.

Tutti i campi dell’'espressione devono sempre essere presenti.

In mancanza di queste definizioni gli allarmi utente non esistono (situazione di default).
Gli allarmi utente, se presenti, vengono sempre memorizzati nello storico allarmi.
Il display del modulo master, se presente, visualizza sempre tutti gli allarmi attivi (utente e di sistema).

Un allarme rimane visualizzato solo se attivo ossia solo finché é& verificata la condizione logica di
attivazione.

Poiché un allarme pud assumere solo i due valori logici ON e OFF, lo stato degli allarmi puo essere
utilizzato all'interno di espressioni logiche.

Es. : 2.2 = A80 | I1.1;

L'uscita n® 2 del modulo di uscita 2 si attivera al verificarsi dell’allarme utente n°80 o in
corrispondenza di uno stato attivo sull'ingresso n°1 del modulo di ingresso 1.
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3.2 - Allarmi di sistema

Esistono alcuni allarmi di sistema predefiniti ed associati ai codici compresi tra 221 e 255 (codici
riservati).

Gli allarmi di sistema predefiniti equivalgono alle seguenti definizioni:

A221 = ALM["Conflitto bus", ", ON, ON, X];

A222 = ALM["Bad checksum™, ", ON, ON, X];

A223 = ALM["Memory fail", ™, ON, ON, X];

A224 = ALM["Modulo x non funzionante ", ", ON, ON, X];
A225 = ALM["Bus scollegato ", "', ON, ON, X];

dove con X viene indicata una condizione di sistema.
Gli allarmi di sistema vengono sempre memorizzati nello storico allarmi.

Anche gli allarmi di sistema, come gli allarmi utente, possono essere utilizzati all'interno di equazioni per
attivare ad es. una segnalazione remota o per prendere determinate azioni al loro verificarsi.

3.3 — Impostazione "display"

Nei sistemi PICnet in cui sono installati dei moduli di visualizzazione PNDIS, esiste la possibilita di definire
i messaggi e gli allarmi da visualizzare su ciascun modulo display presente.

Nel sistema PICnet il display viene programmato secondo la seguente sintassi:
Dx = lista

dove: X rappresenta I'indirizzo del modulo display
lista & I'elenco dei messaggi e degli allarmi visualizzabili separati da una virgola

Il display del modulo master, se presente, € indirizzato con il valore 254.

Es. : D2 = ML, A100, M22;

Sul modulo display n°2 verranno visualizzati solo i messaggi M1 e M22 o l'allarme A100
qualora vengano attivati.

Tutti i campi dell’espressione devono sempre essere presenti.
In mancanza di una definizione, un modulo display non visualizza nessun messaggio o allarme.
Inoltre non é possibile all’interno di un programma definire piu volte uno stesso modulo display.
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3.4 - Variabili virtuali

Esiste la possibilita di definire delle variabili utente da utilizzare all'interno delle equazioni. Tale utilizzo
risulta comodo in tutti quei casi in cui un certo tipo di relazione tra gli ingressi ricorre frequentemente in
pit equazioni all'interno di uno stesso programma. In questo caso il risultato di tale relazione puo essere
depositato in una variabile di comodo detta appunto variabile virtuale.

La sintassi utilizzata per la definizione di una variabile virtuale e identica a quella delle normali equazioni
dove al posto del simbolo di uscita si ponga quello di variabile.

Tutte le variabili virtuali sono variabili a 16 bit e possono essere utilizzate sia come variabili logiche che
come variabili intere.

Nel primo caso (variabili logiche) sono indicate con il simbolo Vx.y dove con x si intende il numero della
variabile e con y il bit all'interno della variabile stessa.

Il numero x puo assumere tutti i valori tra 1 e 256 (2500 nelle versioni di master superiori alla rev.
16.00), mentre y sara compreso tra 1 e 16.

Nel secondo caso (variabili intere) sono indicate con il simbolo Vx dove con x si intende il numero della
variabile.

Il numero x puo assumere tutti i valori tra 1 e 256 (2500 nelle versioni di master superiori alla rev.
16.00).

Ogni definizione di variabile virtuale € dunque equivalente all’assegnazione di una variabile di uscita
(digitale o analogica) ed & descritta da un'espressione del tipo:

Vx.y = f(In.m);
o Vx = f(In.m);

essendo f(In.m) una generica funzione di ingressi del sistema.

Le variabili cosi definite possono essere liberamente utilizzate come termini generici all'interno delle
equazioni semplificando la scrittura del programma e agevolando le sue modifiche successive.

Esempio 1. Si voglia comandare l'accensione di quattro lampade collegate alle uscite del modulo n°1 in
funzione dello stato di un interruttore crepuscolare (connesso all'ingresso 1 del modulo 2) subordinato ad
un consenso orario.

Il programma relativo sara ad es.:

Ol.1 =12.1 & PRGL[ Lu- Do, 18:00, 23:00];
Ol.2 =12.1 & PRGL[ Lu- Do, 18:00, 23:00];
OL.3 =12.1 & PRGL[ Lu-Do, 18:00, 23:00];
Ol.4 =12.1 & PRGL[ Lu- Do, 18:00, 23:00];

Utilizzando le variabili virtuali, lo stesso programma puo essere cosi modificato:

V1.1 =12.1 & PRGL[ Lu-Do, 18:00, 23:00];
Ol.1 = V1. 1;
OlL.2 = V1.1;
01.3 = V1. 1,
Ol.4 = V1.1;

Oltre che per la maggior chiarezza e facilita di modifica, la seconda forma e certamente da preferire
perché il programma relativo risulta eseguito dal modulo master in un tempo sensibilmente inferiore,
riducendo i tempi di risposta del sistema.
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Nel primo caso infatti I'unita di calcolo deve elaborare quattro programmazioni orarie e 4 operatori & per
ogni ciclo di calcolo, mentre nel secondo esempio tanto la programmazione oraria quanto l'operatore &
vengono eseguiti una sola volta ogni ciclo di calcolo con un notevole incremento delle prestazioni globali
del sistema.

Esempio 2. Si voglia comandare I'accensione di due pompe connesse alle uscite del modulo n°210 al
superamento di certi valori di temperatura rilevata da una termosonda collegata al modulo di ingresso
analogico n°220.

Il programma relativo sara ad es.:

0210.1
0210. 2

(1220 / 4+20) >= 100;
(1220 / 4+20) >= 150;

Utilizzando le variabili virtuali, lo stesso programma puo essere cosi modificato:

Vil = (1220 | 4+20);
210.1 = V11 >= 100;
210.2 = V11 >= 150;

Anche in questo caso la seconda forma €& da preferire perché il programma relativo risulta eseguito dal
modulo master in un tempo inferiore, oltre che per la maggior chiarezza e facilita di modifica.
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3.5 — Costanti utente

Per migliorare la lettura e la documentazione di un programma utente, € possibile utilizzare nelle
equazioni delle stringhe di caratteri o costanti al posto delle espressioni richieste dalla sintassi del
sistema.

A tal scopo occorre utilizzare la direttiva DEFINE secondo la seguente sintassi:

DEFINE strl str2

dove: strl é la stringa di comodo definita dall’'utente (lunghezza minima 4 caratteri)
str2 é la stringa originaria da sostituire

Es. :
e
/1 Comando | uce esterna
e
N R P PR
/1 Definizioni utente
N R P PR
DEFI NE START 16: 30
DEFI NE STOP 23:00
DEFI NE LuceExt oL 1
DEFI NE Crepuscol are 11.1
DEFI NE Manual e T[11.2]
DEFI NE Ti ner TWR 0, 100, 11.3, OFF]
DEFI NE Orol ogi o Vi. 1
N R P PR
/1 Programa
N R P PR

Orol ogi o = PRGL[ Lu- Ve, START, STOP];
LuceExt = Tinmer | Manuale | (Crepuscolare & Orologio);

In questo caso il sistema pilotera un’illuminazione esterna (collegata all’'uscita O1.1) se ricevera un
comando manuale passo-passo da un pulsante (connesso all'ingresso 11.2) o se verra attivata una
temporizzazione di 10 secondi mediante un pulsante (collegato all'ingresso 11.3) o se ricevera un
consenso da un interruttore crepuscolare (collegato allingresso 11.1) subordinato ad una
programmazione oraria dalle ore 16.30 alle 23 di tutti i giorni dal Lunedi al Venerdi.

Lo stesso programma puo essere scritto utilizzando la sintassi tradizionale nel seguente modo:

Vi. 1
a1

PRGL[ Lu- Ve, 16:30, 23:00];
TVMRO, 100, 11.3, OFF] | T[11.2] | (11.1 & V1.1);

NOTA: La direttiva DEFINE non puo essere utilizzata per sostituire delle stringhe all’interno di scritte
definite dall’'utente per la visualizzazione di allarmi o messaggi. Ad es. :

DEFI NE Cont a V1

Conta = ONT2[13.1, 13.2, OFF];

W MESS[ "Nel posteggio”, "ci sono % onta% auto", OFF, OFF, PW50,50,ON]]; // errato
Vb MESS[ "Nel posteggio”, "ci sono %1% auto", OFF, OFF, PWM 50,50, ON]; /'l corretto
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3.6 - Variabili utente

In aggiunta alle variabili virtuali gia definite al par. 3.4, esiste la possibilita di definire delle variabili
utente generiche da utilizzare all'interno delle equazioni. Questa definizione di variabili & di natura piu
generale in quanto tali variabili possono essere di vario tipo e non esistono vincoli sul nhome associato alla
variabile.

Le variabili utente sono identificate da un nome e devono essere dichiarate prima dell’uso secondo una
delle seguenti sintassi:

INTEGER : nome (-32767 , +32768)
FLOAT : nome (-3*10% | +3*10°%%)
BOOL : nome (ON, OFF)
dove: nome € una stringa che definisce il nome della variabile utente.

Sono nomi validi quelli composti esclusivamente da lettere e numeri.

Tra parentesi € indicato il range di valori ammesso per ogni tipo di variabile

Es.:
| NTEGER : persone
FLQAT : t enperatura
BOQL LuceEst erna

Le variabili di tipo BOOL rappresentano un’estensione delle variabili virtuali. Infatti la definizione di una
variabile BOOL equivale a quella di una variabile virtuale logica (ad es. V4.2).

La definizione di una variabile INTEGER differisce invece da quella di una variabile virtuale analogica (ad
es. V2) in quanto dotata di segno (puo assumere sia valori positivi che negativi).

Le variabili cosi definite possono essere liberamente utilizzate come termini generici all'interno delle
equazioni semplificando la scrittura del programma e agevolando le sue modifiche successive.

In ogni programma utente & possibile definire fino ad un massimo di 128 variabili per ogni tipo (512 nelle
versioni di master superiori alla rev. 16.00).

NOTA: Le variabili utente cosi definite non possono avere nomi che compaiono per intero o in parte in
una dichiarazione DEFINE.

Ad es. non é possibile una scrittura del tipo:

DEFI NE Luce Vi.1
BOCL LuceEst erna

mentre la seguente scrittura € corretta:

DEFI NE Luce?2 Vi. 1
BOCL LuceEst erna
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3.7 — Inizializzazione variabili

Esiste la possibilita di impostare il valore che una variabile deve assumere alla partenza del programma.
Tale impostazione avviene in fase di inizializzazione del sistema sulla base di una serie di definizioni
utente.

La sintassi utilizzata é la seguente:

INIT var = const;

dove var ¢ il nome della variabile interessata e const € la costante di inizializzazione da assegnare.

Anche se la direttiva INIT viene normalmente utilizzata con le variabili utente, tutte le variabili possono
essere inizializzate (uscite, variabili utente, variabili virtuali) ad eccezione degli ingressi.

Ad es. sono inizializzazioni valide le seguenti:
FLCAT : pippo
INNT @2 = 255;
INIT V1.4 = QN
INIT pippo = 12.5;

La costante specificata viene assegnata alla variabile all’accensione del sistema; successivamente la
variabile assumera il valore assegnato dal programma in esecuzione.

Nel caso di una variabile di uscita, I'inizializzazione con il comando INIT ha la priorita rispetto al valore
assegnato mediante la direttiva RAMBACKUP (valore che la variabile possedeva prima dello
spegnimento del sistema).

In ogni programma utente €& possibile definire fino ad un massimo di 256 inizializzazioni,
indipendentemente dal tipo della variabile interessata.

3.8 — Conversioni di tipo
In generale non & possibile eseguire operazioni matematiche tra variabili di tipo diverso.
Qualora in una stessa espressione vengano utilizzate insieme variabili di tipo INTEGER e FLOAT, occorre
effettuare una conversione di tipo in modo da rendere le variabili interessate dall’operazione omogenee
tra loro.
La sintassi utilizzata per trasformare in FLOAT una grandezza INTEGER ¢ la seguente:
ITOF[ espr ]
dove espr € una grandezza o variabile di tipo intero.
La sintassi utilizzata per trasformare in INTEGER una grandezza FLOAT ¢ la seguente:

FTOI[ espr ]

dove espr € una grandezza o variabile di tipo float. Durante la conversione la grandezza float viene
arrotondata all’intero piu vicino.
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3.9 — Controllo del programma

Utilizzando la normale sintassi delle funzioni di programmazione non & possibile alterare il flusso del
programma in esecuzione, dunque tutte le espressioni del programma sono sempre eseguite ad ogni
iterazione.

Questo costringe a rendere complessa la scrittura delle espressioni in tutte le situazioni in cui €& richiesto
che una parte dell'impianto funzioni solo in una particolare condizione.

Ad es. si desideri comandare I'accensione di una luce (collegata all’'uscita O1.1) in manuale mediante un
pulsante passo-passo (connesso all’'ingresso 1100.2) oppure in automatico su consenso di un interruttore
crepuscolare (collegato all'ingresso 12.2).

La commutazione dal funzionamento manuale a quello automatico sara effettuata mediante un
interruttore collegato all’ingresso 110.1.

Il programma puo essere scritto utilizzando la sintassi tradizionale nel seguente modo:

Ol.1 = (T[1100.2] & 110.1) | (12.2 & !110.1);

Esiste la possibilita di rendere il programma piu efficiente utilizzando il costrutto di controllo secondo la
seguente sintassi:

IF [condizione]
equazione
equazione

oppure

equazione
equazione

ELSE

equazione
equazione

ENDIF

dove: condizione = espressione logica di abilitazione del primo set di istruzioni

Utilizzando tale costrutto, il programma di prima puo essere riscritto nel seguente modo:

IF [110.1]

OL.1 = T[1100. 2] ;
ELSE

oL.1 =12.2;
ENDI F
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3.10 — Macro funzioni

Nella scrittura di un programma complesso sovente capita che alcuni gruppi di istruzioni ricorrano piu
volte in maniera identica o con minime modifiche tra di loro.

Si pensi ad es. ad un programma per la gestione di un albergo. In tale applicazione le istruzioni relative
alla gestione della camera (riporto allarmi, controllo accensioni, controllo temperatura, ecc.) si ripetono
identicamente nel programma tante volte quanto sono le camere.

A ben considerare, tale gruppo di istruzioni realizza nel suo insieme una funzione complessa (nell’esempio
la gestione di una camera).

Risulta dunque opportuno riunire tali gruppi di istruzioni all’interno di una nuova funzione utente (macro
funzione) che verra richiamata dal programma principale.

A tal scopo occorre utilizzare la direttiva MACRO secondo la seguente sintassi:

MACRO nome_macro (parl, par2, ..)

{
;(.q.L.J;zione
equazione
y
dove: nome_macro € la stringa che definisce il nome della macro funzione definita dall’'utente

parl, par2, .. sono i parametri che vengono ricevuti dalla macro funzione

All'interno del programma la macro funzione viene utilizzata nel seguente modo:

equazione
nome_macro (varl,var2, ..);
equazione
dove: nome_macro € il nome della macro funzione gia definita

varl, var2, .. sono i parametri che vengono passati alla macro funzione.
Si noti che i parametri che vengono passati alla macro funzione verranno associati alle
grandezze parl, par2, .. in base all’ordine con cui compaiono in parentesi.
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Una macro funzione puo ritornare un valore utilizzabile nel programma principale.
In tal caso la sintassi € la seguente:

MACRO nome_macro (parl, par2, ..)

{
equazione
equazione
valore;
b
dove: valore & la variabile il cui valore viene ritornato dalla macro funzione

All'interno del programma la macro funzione viene utilizzata nel seguente modo:

equazione
var3 = nome_macro (varl,var2, ..);
equazione
dove: var3 ¢ il nome della variabile in cui viene depositato il valore restituito dalla macro

Qualora in uno stesso programma vengano utilizzate macro funzioni e definizioni di costanti e variabili
utente, I'ordine con cui il compilatore effettua la sostituzione é il seguente:

1 - sostituzione DEFINE
2 - sostituzione MACRO
3 - definizione variabili

Occorre dunque tener conto di tale ordine per evitare che ad es. in una definizione di MACRO compaiano
variabili non ancora inizializzate dal compilatore.

pag. 49/137



SISTEMA PICnet Manuale di programmazione

Es. di programma con passaggio di parametri:

/] Definizioni utente

DEFI NE START 16: 30

DEFI NE STOP 0: 00

DEFI NE G ardino Ol

DEFI NE Scal a O2

DEFI NE Gar age O3

DEFI NE Crepuscolare 11.1
DEFINE Oologio V1.1

MACRO Notturna (Qut)

{
Qut.1 = Orepuscolare & Orol ogi o;
Qut.2 = Orepuscol are;
}
e
/1 Programa
e

Orol ogi o = PRGL[ Lu- Ve, START, STOP];

Notturna (G ardino);
Notturna (Scala);
Notturna (Garage);
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Es. di programma senza passaggio di parametri:

// Definizioni utente

DEFI NE Capodanno 365
DEFI NE Auguri V1.2

I NTEGER : Oggi

I NTEGER : Attesa

I NTECER : Attesad d

MACRO G or noAnno()

31* (RTO(MD) ==2) + 59*(RTQ(MD)==3) + 90*( RTC(MD)==4) + 120*( RTC(MD)==5) +
151* (RTC(MO) ==6) + 181*( RTQ(MD)==7) + 212*(RTC(MD)==8) + 243*(RTC(MD)==9) +
272* (RTC(MO) ==10) + 303* (RTC(MO) ==11) + 334* (RTCQ(MD)==12) + RTC(DM;

e
/1 Programa
e

Qggi = G ornoAnno();
Attesad d = Attesa;
Attesa = Capodanno — Qggi;

IF [ Oggi == Capodanno ]
Auguri = ON

ELSE
Auguri = OFF;

ENDI F

V1.1 = lAuguri & (Attesa != Attesad d);

= MESS[ "Buon Anno", "dal PICnet”, ON, OFF, Auguril];

= MESS[ "Ancora %Attesa%giorni”, "a Capodanno”, OFF, OFF,V1.1];
D254 = ML , ME;
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3.11 — Dichiarazione moduli

In alcune applicazioni di raccolta dati vengono installati dei moduli di ingresso o di uscita senza che il loro
riferimento compaia nelle equazioni del programma utente. In questo caso la presenza in rete del modulo
verrebbe ignorata dal sistema, che provvede ad interrogare periodicamente i soli moduli cui si fa esplicito
riferimento nel programma utente.

In questi casi € possibile forzare I'interrogazione dei moduli non utilizzati dichiarandone la presenza con la
funzione di dichiarazione secondo la seguente sintassi:

DECL( lista );
dove: lista & I'’elenco dei moduli da interrogare separati dalla virgola.
Es. :

2.1 =114

DECL(13, 14, 110);

In questo caso il sistema interroghera periodicamente i moduli n°® 1 e 2 perché presenti in una
equazione ed i moduli n° 3, 4 e 10 perché dichiarati.
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3.12 — Aggiornamento ingressi

Nel normale funzionamento il modulo master provvede ciclicamente ad effettuare un’interrogazione di
tutti i moduli di ingresso. Il tempo di rinfresco di tali moduli € variabile poiché dipende dal numero di
moduli collegati in rete e dalla velocita di trasmissione bus, ed & in genere un tempo molto breve
(tipicamente dell’ordine di alcuni decimi di secondo).

In impianti estesi con velocita di trasmissione bus non elevata, tuttavia, il rinfresco continuo di tutti gli
ingressi puo portare ad un certo rallentamento del sistema.

In tal caso €& possibile evitare tale aggiornamento continuo e forzare manualmente in tempi prefissati il
rinfresco di alcuni moduli di ingresso non prioritari o i cui ingressi sono lentamente variabili (ad es.
moduli di ingresso analogico, moduli termostato, ecc).

Tale lettura forzata viene effettuata secondo la seguente sintassi:
READINPUT( addr );
dove: addr e l'indirizzo del modulo di ingresso da interrogare.

I moduli di ingresso il cui indirizzo compare in una istruzione READINPUT non sono piu letti dal
meccanismo di rinfresco automatico del programma.

Nel caso di moduli di ingresso a due canali, valgono le solite convenzioni sintattiche:

Es. :

READI NPUT(12: A); 1/ | egge il prino canale del nodulo |2

READI NPUT(12:B); // | egge il secondo canale del nodulo |2

READI NPUT( | 2) ; /1 legge |'intero nodulo 12 (se il nodulo € a due canali |i |egge

/1 entranbi)
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3.13 — Impostazione e lettura parametri

Alcuni moduli hanno delle funzionalita autonome che dipendono dal valore di alcuni parametri impostati al
momento dell’accensione del sistema e memorizzati all'interno del modulo stesso.

A titolo di esempio, sono parametri i valori di regolazione minima e massima della temperatura dei
moduli PNterm, alcune impostazione del modul PN MAS, ecc.

Per I'impostazione di tali parametri occorre utilizzare la direttiva SETPAR secondo la seguente sintassi:

SETPAR[addr, par, value];

dove: addr :  indirizzo del modulo
par: indirizzo del parametro da impostare
value : valore del parametro da impostare

Il comando SETPAR viene eseguito all’accensione del sistema e viene ripetuto durante il funzionamento
del programma ogni qualvolta il valore della variabile “value” venga modificato.

Es. :
SETPAR[ 10, 8, 22];

In questo caso il parametro n° 8 del modulo n° 10 viene impostato con il valore di 22.
Tale impostazione viene effettuata una sola volta all’accensione del sistema.

Es. :
SETPAR[ 10, 8, V1];

In questo caso il parametro n® 8 del modulo n°® 10 viene impostato con il valore della variabile
V1. Tale impostazione viene effettuata all’accensione del sistema e ripetuta ad ogni variazione della
variabile V1.

Esiste la possibilita di condizionare I'aggiornamento di un parametro al verificarsi di una condizione logica.
In tal caso la sintassi completa del comando € la seguente:

SETPAR[addr, par, value, cond];

dove: addr :  indirizzo del modulo

par: indirizzo del parametro da impostare

value : valore del parametro da impostare

cond : condizione logica di consenso alllimpostazione (funziona sul fronte del segnale)
Es. :

SETPAR[ 10, 8, V1, Inverno];

In questo caso il parametro n° 8 del modulo n°® 10 viene impostato con il valore della variabile
V1 solo quando la variabile utente “Inverno” diventa vera.

NOTA: non e possibile utilizzare il comando SETPAR all'interno di un costrutto IF ... ENDIF.
Per condizionare I'esecuzione di un comando SETPAR in base ad una certa condizione logica occorre
specificare tale condizione nell’apposito campo del comando stesso.
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Esiste ovviamente la possibilita di leggere il valore di un parametro come quello di altre variabili interne
ai moduli slave, mediante il comando READ secondo la seguente sintassi:

READ[addr, par];

dove: addr :  indirizzo del modulo
par: indirizzo del parametro o della variabile da leggere

Es. :
V1l = REAQ 10, 8];

In questo caso alla variabile V1 viene assegnato il valore del parametro n® 8 del modulo n°® 10.
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3.14 — Supervisione dell’impianto

Quando il sistema €& connesso ad un personal computer € possibile mediante il software PN LINK
effettuare il controllo dello stato degli ingressi e delle uscite dell’'impianto.

Se previsto in fase di programmazione, & possibile anche interagire con I'impianto modificando lo stato
delle sue uscite semplicemente cliccando con il mouse sull’'uscita che si intende modificare.

Affinché la commutazione richiesta sull’'uscita abbia effetto occorre abilitare tale funzionalita a livello di
programma utente.

Tale abilitazione si ottiene facendo precedere l'assegnazione dell’'uscita che si vuole modificare dal
simbolo #.

Il software PN LINK permette di agire su ciascuna uscita attraverso una variabile di appoggio che viene
richiamata nel programma utente con la sigla PN. Tale variabile pud essere liberamente utilizzata
all'interno dell’equazione relativa all’uscita interessata secondo una logica stabilita dall’'utente.

Es. :
[12.2];
2.1 12.4 | PN

In questo caso l'uscita O1.1 non puo essere modificata da PN LINK, mentre I'uscita O1.2 verra assegnata
sulla base della sua equazione e di quanto imposto dal programma PN LINK.

In pratica la variabile PN & una variabile virtuale associata ad ogni uscita modificabile dalla supervisione
che viene comandata dal software PN LINK secondo due differenti modalita: modalita comando diretto e
modalita passo-passo.

Tali modalita sono selezionabili dall’apposita voce del menu di configurazione.

In modalita comando diretto, cliccando sull’'uscita interessata si provoca l'attivazione della variabile PN
associata per tutto il tempo della pressione del pulsante. La variabile PN ritorna a zero al momento del
rilascio (funzionamento da pulsante).

In modalita passo-passo, cliccando su un’uscita si provoca la commutazione della variabile PN associata
(funzionamento da interruttore).

Es. :
a1 = T[12.2];
#01.2 = T[12.1 | PN;
#O4.1 = T[12.3] ™ PN

In questo caso:
- I'uscita O1.1 non puo essere modificata da PN LINK,
- l'uscita 01.2 verra commutata da un pulsante collegato all'ingresso 12.1 e dalla variabile PN
(che dovra dunque essere configurata in modalitd comando diretto).
- l'uscita 04.1 verra comandata in deviata da un passo-passo comandato da un pulsante di
ingresso e dalla variabile PN gestita dal programma PN LINK (che in tal caso deve essere
impostata sulla modalita comando passo-passo).
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4.0 - Moduli speciali

Alcuni moduli del sistema PICnet sono delle unita funzionali autonome in grado di svolgere funzioni
complesse anche in assenza della connessione bus, ma che, in presenza del bus PICnet, permettono
prestazioni non ottenibili in impianti con apparecchiature tradizionali.

Nei paragrafi che seguono vengono dunque prese in esame tali apparecchiature per metterne in evidenza
le particolarita di programmazione.

4.1 — Modulo PN MAS

I moduli PN MAS (PN MAS-1RD, PN MAS-2RD, PN MAS-3RD) sono moduli master del sistema PICnet
previsti per installazione da guida DIN.

Il modulo non dispone di ingressi e uscite a bordo, ma presenta una serie di funzionalitd che possono
essere gestite con i consueti comandi di lettura e scrittura all’indirizzo 254.

Oltre al display che, se presente, € indirizzato con il valore 254 (vedi § 3.3) le altre funzionalita possono
essere gestite mediante la direttiva SETPAR (per la scrittura) o READ (per la lettura) (vedi 8 3.14) ai
seguenti indirizzi:

Grandezza Accesso Indirizzo Range Default
Abilitazione cicalino Scrittura 1 1: abilitazione %
(equivale all'opzione nel Menu) O: disabilitazione
Abilitazione rele Scrittura > 1: abilitazione %
(equivale all'opzione nel Menu) 0: disabilitazione
Retroilluminazione display . 1: abilitazione
(equivale all'opzione nel Menu) Scrittura 6 O: disabilitazione X
0 -> 5.000
1 ->9.600
Set baud rete bus Scrittura 9 2 -> 18.000 X
(equivale all'opzione nel Menu) 3 -> 25.000
4 -> 41.600
5 -> 62.500
Intervallo |_nterro_ga2|0ne Scrittura 15 5-255 15
messaggi SMS in sec.
Attivazione cicalino Scrittura 101 1: ON --
0: OFF
L N . 1: ON
Attivazione relé Scrittura 102 0: OFF --
Set ora RTC interno .
(solo rev. 1.21.02) Scrittura 100 0-23 --
Set velocita rampa funzione .
DIMMER Scrittura 104 1-64 5
. . 4 — 256
Ritardo partenza rampa DIMMER Scrittura 105 10

(decimi di secondo)

N. moduli utilizzati nel

Lettura 101 0 - 250 - -
programma utente

N. moduli guasti Lettura 102 0 - 250 --
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4.2 — Modulo PN MAS LITE

I moduli PN MAS LITE sono moduli master del sistema PICnet previsti per installazione da incasso in
scatola 503.

Il modulo ha le stesse funzionalita delle versioni da guida DIN e puo gestire fino a 16 moduli slave, ma
non dispone delle seguenti risorse:

- relé di scambio di allarme - plug per connessione RS232
- display di bordo e relativa interfaccia utente - cicalino di allarme.

Il modulo dispone invece di un pannello frontale dotato di 8 pulsanti ed 8 led di segnalazione che
vengono gestiti come normali ingressi ed uscite del sistema con indirizzo 254.

Come per il modulo PN PAN per i led di segnalazione & possibile scegliere tra un funzionamento ad
accensione fissa o lampeggiante.

L’accensione fissa si ottiene attivando il corrispondente bit di uscita (bit 1-8), mentre per I'accensione
lampeggiante occorre settare anche il corrispondente bit della parte alta (bit 9-16).

Data la mancanza del display e del cicalino di bordo, I'eventuale condizione di allarme del sistema viene
evidenziata con il lampeggio a rotazione di tutti gli 8 led del pannello frontale.

Tale funzionalita puod essere gestita mediante la direttiva SETPAR (vedi § 3.14) al seguente indirizzo:

- abilitazione rotazione led: indirizzo 106 [default = O]
(abilitazione = 0; disabilitazione = 1)

Esempio di definizione risorse:

R LR R

11 PN MAS LI TE

R LR R

DEFINE Puls_1 1254.1 /1 definizione pulsante 1

DEFINE Puls_2 1254. 2 /1 definizione pul sante 2

DEFINE Puls_3 1254. 3 /1 definizione pulsante 3

DEFINE Puls_4 1254. 4 /1 definizione pul sante 4

DEFI NE Puls_5 1254.5 /| definizione pulsante 5

DEFI NE Pul s_6 1254.6 /1 definizione pulsante 6

DEFINE Puls_7 1254.7 /1 definizione pulsante 7

DEFINE Puls_8 1254.8 /1 definizione pul sante 8

DEFINE Spia_1 254. 1 /1 definizione led fisso 1

DEFI NE Spia_2 254. 2 /1 definizione led fisso 2

DEFI NE Spia_3 o254. 3 /1 definizione led fisso 3

DEFI NE Spia_4 254. 4 /1 definizione |led fisso 4

DEFI NE Spia_5 254. 5 /1 definizione led fisso 5

DEFI NE Spia_6 254. 6 /1 definizione led fisso 6

DEFI NE Spia_7 o254. 7 /1 definizione led fisso 7

DEFI NE Spia_8 o254. 8 /1 definizione |led fisso 8

DEFI NE Lanp_1 254. 9 /1 definizione | ed | anpeggiante 1
DEFI NE Lanp_2 254. 10 /1 definizione | ed | anpeggi ante 2
DEFI NE Lanp_3 254. 11 /1 definizione | ed | anpeggi ante 3
DEFI NE Lanp_4 254. 12 /1 definizione | ed | anpeggi ante 4
DEFI NE Lanp_5 254. 13 /1 definizione | ed | anpeggi ante 5
DEFI NE Lanp_6 254. 14 /1 definizione | ed | anpeggi ante 6
DEFI NE Lanp_7 254. 15 /1 definizione | ed | anpeggi ante 7
DEFI NE Lanp_8 254. 16 /1 definizione | ed | anpeggi ante 8
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4.3 — Modulo PN DIM

I moduli PN DIM sono in grado di gestire 2 uscite con dimmer per la regolazione di carichi resistivi.

Le uscite sono tutte riferite ad una tensione di alimentazione esterna comune indipendente dalla tensione
di alimentazione del sistema.

I moduli dispongono inoltre di 4 ingressi digitali non optoisolati normalmente aperti.

I contatti di ingresso vengono alimentati da una tensione derivata direttamente dall’alimentazione del
bus.

I moduli PN DIM sono dunque moduli che riuniscono in un unico indirizzo:
- due uscite analogiche ad 8 bit: livello canale 1 e canale 2
- quattro ingressi digitali: ingressi per incremento e decremento canale 1 e 2

Per il modulo dimmer sono possibili due distinte modalita operative.

Funzionamento locale

In tale modalita il modulo PN DIM si comporta come un normale dimmer a due canali indipendenti.

I quattro ingressi disponibili svolgono le funzioni rispettivamente di ingresso “up” e “down” dei due canali
di uscita. Come in un normale dimmer ciascuna uscita viene alternativamente accesa o0 spenta da
successive pressioni dei pulsanti connessi agli ingressi del modulo.

In caso di spegnimento, l'uscita viene disalimentata, mentre in caso di accensione l'uscita assume l'ultimo
valore impostato.

In maniera indipendente per ogni canale la prolungata pressione di uno dei due pulsanti produce invece
'aumento (valore max 100%) o la diminuzione (valore min. pari a circa il 10%) del valore dell’'uscita
relativa.

E' la modalita di funzionamento piu comune e piu semplice perché non comporta per il master nessuna
elaborazione.

Tale modalita operativa & quella che il modulo assume alla prima accensione o in caso di avaria del bus
PICnet.

Funzionamento remoto

Qualora connesso ad un bus PICnet, il modulo PN DIM abbandona la modalita di controllo locale e
imposta le sue uscite sulla base delle direttive ricevute dal modulo master del sistema.

In tale modalita operativa i quattro ingressi presenti sul modulo assumono il significato di generici
ingressi digitali del sistema e come tali possono essere utilizzati dal programma utente.

In tale modalita di funzionamento € dunque possibile in maniera centralizzata effettuare le seguenti
operazioni:

accensione/spegnimento indipendente di ciascun canale

regolazione indipendente di ciascun canale

Il modulo PNDIM viene gestito come un normale modulo dotato di due uscite analogiche (vedi § 1.2.1) ed
ingressi digitali secondo la seguente corrispondenza:

- uscita 1: uscita analogica primo canale Ox:A
- uscita 2: uscita analogica secondo canale Ox:B
- ingresso up canale 1: ingresso n° 1 Ix.1
- ingresso down canale 1: ingresso n° 2 1x.2
- ingresso up canale 2: ingresso n° 3 1x.3
- ingresso down canale 2: ingresso n° 4 I1x.4

essendo X I'indirizzo del modulo.
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T e

/1 Programma esenpi o di gestione

/1 nodul o PN DI M

T e L T

DEFI NE Qutl A:a /1 uscita dimer canale 1

DEFI NE Qut 2 A:b /1 uscita di mer canale 2

DEFI NE Up_chl 14.1 /] ingresso up canale 1

DEFI NE Dw_chl 14.2 /1 ingresso down canale 1

DEFI NE Up_ch2 14.3 /] ingresso up canale 2

DEFI NE Dw_ch2 14.4 /1 ingresso down canale 2

DEFI NE Spegni 12.1 /1l ingresso pul sante spegni mento general e

DEFI NE Al l arme 12.2 /1 ingresso contatto allarme scattato generale
DEFI NE Scal a h. 4 /1 luce scal a

DEFI NE Pul sante 15.2 /'l pul sante accensione |uce scal a

DEFI NE Accendi V1.1 /| accensione tenporizzata a seguito di un allarnme
Accendi = SHOT[ 300, Allarne]; /1 in caso di allarme accendo le luci per 30 secondi

/1 Nel normale funzionanmento |la |uce scala si accende e spegne conandata i n passo-passo
/1 da un pul sante.

/1 La pressione del pulsante di spegninmento generale attiva il passo-passo solo se la luce é accesa
/1 (e quindi |a spegne).

/1 11 comando di accensione allarne generale conanda direttanente |’ uscita |lasciando inalterato

/1 1o stato del passo-passo.

i e e e T
Scala = T[Pul sante | (Scala & Spegni)] | Accendi

i e e e T
/1 Nel normale funzionamento il dinmrer € comandato dai pul santi previsti.

11 La pressione nonentanea del pul sante di spegninento general e comanda il canale solo

/1 se la luce & accesa (e quindi |a spegne istantaneanente).
11 La pressione prolungata del pulsante di spegninento generale comanda |a riduzione del canale
/1 solo se la luce é accesa (e quindi |a spegne |lentanente).

11 Il comando di accensione allarme generale comanda direttamente |’ uscita | asciando inalterato

/1 1o stato del dimer.

R e e T T
Qutl DI MMER] Up_chl, Dwchl | ((Qutl !'=0) & Spegni)] | (255*Accendi);

DI MMER] Up_ch2, Dwch2 | ((Qut2 !'= 0) & Spegni)] | (255*Accendi);
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4.4 — Modulo PN TERM

I moduli PN TERM sono moduli autonomi che svolgono tutte le funzioni di un normale termostato digitale.
All'interno del modulo sono presenti il sensore di temperatura, il potenziometro per lI'impostazione della
temperatura desiderata (set-point) ed un relé di appoggio per il comando di apparecchi di
condizionamento.

I moduli PN TERM sono dunque moduli che riuniscono in un unico indirizzo:

- due ingressi analogici ad 8 bit: temperatura ambiente e set-point
- tre uscite digitali: commutazione estate/inverno, commutazione locale/remoto, comando relé
- tre ingressi digitali: ingresso ausiliario 1, ingresso ausiliario 2 e stato rele

Per il modulo termostato sono possibili due distinte modalita operative.

Funzionamento locale

In tale modalita il modulo PN TERM si comporta come un normale termostato ambiente, effettuando la
regolazione della temperatura (impostata mediante il potenziometro sul frontale) ed il comando del relée.
E' la modalita di funzionamento piu comune e piu semplice perché non comporta per il master nessuna
elaborazione.

In tale modalita di funzionamento € comunque possibile in maniera centralizzata effettuare le seguenti
operazioni:

commutazione estate/inverno

lettura temperatura ambiente

lettura set-point potenziometro

lettura dello stato del relé (in modo da poter riportare in remoto il comando pompe o altro)
impostazione del valore minimo del set-point (per impedire che l'utente chieda troppo freddo)
impostazione del valore massimo del set-point (per impedire che I'utente chieda troppo caldo)
compensazione offset di lettura

In questa modalita di funzionamento, impostando allo stesso valore il minimo ed il massimo del set-point,
si puo imporre il riferimento di temperatura sostituendosi cosi al set-point dell'utente.

Questa possibilita risulta particolarmente utile per l'attivazione di scenari diversi, ad es. per forzare
temperature di mantenimento o antigelo in assenza di persone nei locali.

Tale modalita operativa € quella che il modulo assume all’accensione o in caso di avaria del bus PICnet.

Funzionamento remoto

Forzando il funzionamento in remoto del modulo, il master si sostituisce al termostato nel pilotaggio del
relé che pud dunque essere attivato come una qualsiasi uscita digitale per permettere la realizzazione di
funzioni piu sofisticate (ad es. spegnimento del fan-coil di camera durante determinate fasce orarie o in
caso di apertura della finestra, inseguimento di profili di temperatura complessi, ecc.).

Sul modulo & comunque disponibile un ingresso digitale non optoisolato che dispone di due distinte
modalita di utilizzo. Nella prima modalita si tratta di un generico ingresso digitale a disposizione del
sistema, mentre nella seconda modalita viene utilizzato per il forzamento del funzionamento in locale. In

tal modo l'utente € sempre in grado di ripristinare la funzionalita locale del termostato by-passando il
forzamento da remoto effettuato dal modulo master.
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Il modulo PN TERM viene gestito come un normale modulo dotato di due ingressi analogici (vedi § 1.2.1)
ed uscite ed ingressi digitali secondo la seguente corrispondenza:

- temperatura ambiente: ingresso analogico primo canale IX:A
- set-point utente: ingresso analogico secondo canale Ix:B
- comando relé di appoggio: uscita n® 1 (1=0N) Oox.1
- commutazione estate/inverno: uscita n° 2 (1=estate) Ox.2
- commutazione locale/remoto: uscita n° 3 (1=remoto) Ox.3
- modalita ingresso aux: uscita n° 5 (1=input generico) Ox.5

essendo x I'indirizzo del modulo.
Le temperature vengono lette e scritte come variabili intere ad 8 bit con la seguente corrispondenza:

0.1953125 =1 °C

Le soglie inferiore e superiore di regolazione della temperatura sono impostabile mediante la direttiva
SETPAR (vedi 8§ 3.14) ai seguenti indirizzi:

- soglia massima:
- soglia minima:
- abilitazione soglie:

indirizzo 6
indirizzo 7
indirizzo 8 (abilitazione = O; disabilitazione = 255)

E’ inoltre possibile correggere eventuali offset di temperatura dovuti ad errate installazioni sempre
mediante la direttiva SETPAR al seguente indirizzo:

- offset di lettura: indirizzo 14

Ad es. per forzare i limiti del modulo n° 10 si scrivera:

DEFI NE TenpM n 102 /1 val ore corrispondente a 20 °C
DEFI NE TenpMax 108 /1 val ore corrispondente a 21 °C
DEFI NE Abilita 0 /1 costante abilitazione soglie
DEFI NE Disabilita 255 /1l costante disabilitazione soglie
SETPAR[ 10, 7, TenpMn]; /1 set soglia mninma

SETPAR[ 10, 6, TenpMax]; /1 set soglia massim

SETPAR[ 10, 8, Abilita]; /1 abilita nuove soglie

Lo stato del relé e delle altre condizioni di funzionamento possono essere letti mediante la direttiva READ
(vedi § 3.14) all'indirizzo 77 con la seguente corrispondenza:

- estate/inverno: bit 2 (0 = Inverno, 1 = Estate)

- locale/remoto: bit 3 (O = Locale, 1 = Remoto)

- ingresso aux 1 bit 4 (0O = OFF, 1 = ON)

- modalita ingresso aux bit 5 (0O = Forzamento, 1 = Input generico)
- stato relé: bit 6 (0 = OFF, 1 = ON)

- ingresso aux2 bit 7 (0O = OFF, 1 = ON)

Ad es. per riportare a distanza sull’'uscita 02.6 lo stato del relé del modulo n° 10 si scrivera:

V1 = READ 10, 77]; 11
2.6 = V1.6;

l eggo | a parola di stato

/! comando |’ uscita secondo lo stato del rele
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e e

/1 Programma esenpi o di gestione

/1 nmodul o PN TERM con funzi onanmento in |ocal e
e e

DEFI NE KC 0.1953125 // costante di conversione tenperatura

9
DEFI NE PNt enp 11:a /1 canale di lettura tenperatura
DEFI NE PNset p 11:b /1 canale di lettura set-point
DEFI NE PNrel e a1 /! address di attivazione relé
DEFI NE PNEst | nv O1. 2 /] address di conmut azi one est/inv
DEFI NE PNRenlLoc QL. 3 /] address di conmmut azi one | ocal e/ renoto
T[4

DEFI NE Rel eQut . 1] /'l ingresso pul sante per comutazi one rele
DEFI NE Estatelnverno T[14.2] /'l ingresso pul sante per commutazi one est/inv
DEFI NE RenotoLocale T[14.3] /1 ingresso pul sante per comutazi one | ocal e/renoto

FLQAT : Tenperatura
FLQAT : Set poi nt

Tenperatura = KC * | TOF[ PNt enp] ; /'l converto il dato ricevuto in gradi °C
Setpoint = KC * | TOF[ PNset p] ; /1 converto il dato ricevuto in gradi °C

PNrel e = Rel eQut;

PNEst | nv = Est at el nver no;

PNRenmLoc = Renot oLocal e;

e e R R T
/1 visualizzo la tenperatura ed il set-point

e e R R T
Vi.1 = PWM 10, 10, O\ ; /| sequencer messaggi

ML = MESS[" T anb = %Wenperatura%,"” T inp = %etpoint%, OFF, OFF, V1. 1];
D254 = ML;
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4.5 — Modulo PN LUX

I moduli PN LUX sono moduli luxmetro utilizzati per il rilevamento della luminosita ambientale.
Oltre al sensore di luce sul modulo sono presenti due ingressi ausiliari ed un relé di appoggio.

I moduli PN LUX sono dunque moduli che riuniscono in un unico indirizzo:

- un ingresso analogico ad 8 bit
- un uscita digitale: comando relé
- tre ingressi digitali: ingresso ausiliario 1, ingresso ausiliario 2 e stato relé

Il modulo PN LUX viene dunque gestito come un normale modulo dotato di un ingresso analogico (vedi §
1.2.1) ed uscite ed ingressi digitali secondo la seguente corrispondenza:

- luce ambiente: ingresso analogico IxX:A
- comando relé ausiliario: uscita n® 1 (1=0N) Ox.1

essendo x l'indirizzo del modulo.
La luminosita viene letta come variabile intera ad 8 bit con la seguente corrispondenza:
1 = 3.92 [lux]

Lo stato del rele e delle altre condizioni di funzionamento possono essere letti mediante la direttiva READ
(vedi § 3.14) all'indirizzo 77 con la seguente corrispondenza:

- ingresso aux bit 4 (0O = OFF, 1 = ON)
- stato relé: bit 6 (0 = OFF, 1 = ON)
- ingresso aux 2 bit 7 (0 = OFF, 1 = ON)

Ad es. per regolare la luce artificiale mediante un modulo PN DA che controlla un reattore dimmerabile in
modo da mantenere l'illuminamento complessivo ad un valore prefissato, si scrivera:

R R e

/1l Progranma deno gestione |uxnmetro

R R e

R e R

/1 n. 2 PN DA

R e R

DEFINE CQutl_1 2: A /1l uscita 0-10 prino canal e
DEFINE Qut2 1 2: B /] uscita 0-10 secondo canal e
R e R

/1 n. 3 PN 2120

R e R

DEFINE Relel_ 1 3.1 /! uscita relé prino canale
DEFINE Rele2 1 8.2 /!l uscita rel & secondo canale
DEFINE Inl1l_1 3.1 /1 ingresso aux prino canal e
DEFINE 1n2 1 8.2 /1 ingresso aux secondo canal e
R e R

/1 n. 4 PN LUX

R e R

DEFI NE pnl ux 14: A
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/1 Definizioni variabili

I NTEGER : errore
I NTECER : set poi nt
I NTEGER : | ux

[/ Definizioni costanti

DEFI NE Del ta 1 /] variazione nininm uscita
DEFI NE KC 4 /] approssino la costante di lettura |uxmetro 1=3.921569
DEFI NE Seq Vi

lux = KC * | TOF[ pnl ux] ; /1 lettura |ux
setpoint = UVAR["Lux richiesti", 100, 800, 5];
errore = setpoint - (pnlux * KO ;

Seq = CNT1[PWM 5,5, O\, ON, Seq>=10] ;

e e
/1 aggiorno | a regol azi one sol o ogni 10 secondi
e e
I'F [ Seq==0]
IF [errore > 0]
IF [errore > 10]
Qutl_1 = Qutl_1+Delta; // per accelerare |a regolazione aunentare il delta
IF [Qut1l_1 >= 254] CQut1l_1=254; ENDI F
ENDI F
ELSE
errore = (pnlux * KC) - setpoint;
IF [errore > 10]
Qutl 1 = Qutl_1-Delta;
IF [Qutl_1 <= 0] Qut1l_1=0; ENDIF
ENDI F
ENDI F
ENDI F

Relel 1 = (Qutl_ 1 != 0);

ML = MESS[" Lux anb = % ux% ," Lux inmp = %etpoint%, OFF, OFF, PWM 2, 2, ON| | ;
D254 = M;
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4.6 — Modulo PN METEO

I moduli PN METEO sono moduli che racchiudono in un unico dispositivo una completa stazione
meteorologica per la rilevazione di luce, vento e pioggia.

I moduli PN METEO sono dunque moduli che riuniscono in un unico indirizzo:

- un ingresso analogico ad 8 bit: velocita vento
- un ingresso analogico ad 8 bit: luminosita ambiente
- un ingresso digitale: presenza pioggia

Il modulo PN METEO viene gestito come un normale modulo dotato di due ingressi analogici (vedi §
1.2.1) secondo la seguente corrispondenza:

- luce ambiente: ingresso analogico primo canale IX:A
- velocita vento: ingresso analogico secondo canale Ix:B

essendo x I'indirizzo del modulo.

La velocita del vento viene letta come variabile intera ad 8 bit con la seguente corrispondenza:
1 = 0.3 [km/h];

La luminosita viene letta come variabile intera ad 8 bit secondo due differenti scale di lettura settabili da
software con la seguente corrispondenza:

alta risoluzione: 1 =10 [lux];
bassa risoluzione: 1 = 1000 [lux];

La risoluzione di lettura pud essere commutata anche dinamicamente scrivendo su un’ uscita digitale
secondo la seguente convenzione:

Ox.1 = ON = decine di lux OFF = migliaia di lux

In tal modo € possibile ad es. durante il giorno impostare la sensibilita piu bassa per riconoscere la
presenza di nuvole o sole e poi nel pomeriggio commutare sulla sensibilita piu alta per utilizzare il modulo
come sensore crepuscolare.

La presenza pioggia pud essere letta mediante la direttiva READ (vedi § 3.14) all'indirizzo O con la
seguente corrispondenza:

- presenza pioggia bit 1 (0 = SECCO, 1 = PIOGGIA)

Ad es. per gestire I'apertura/chiusura di lucernari o tende mediante un modulo PN Meteo, si potra
scrivere:

R e

/1 Progranma deno gestione PN Meteo

R e

I R R R R R R

/1 n. 1 PN2| 20

I R R R R R R

DEFI NE Salita QL. 1 /1 salita tenda
DEFI NE Di scesa o1. 2 /1 discesa tenda
DEFI NE Pul s_up 11.1 /1 pulsante salita
DEFI NE Pul s_dw 11.2 /1 pul sante discesa
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I e T
/1 Definizioni variabili
I e T
DEFI NE Met eo 100
DEFI NE Luce V100
DEFI NE Vent o V101
DEFI NE Met eo_st V102 /1 lettura stato neteo
DEFI NE Pi oggi a V102.1 /1 lettura stato pioggia
DEFI NE Sogl i aLux V103 /'l soglia intervento crepuscol are
DEFI NE Sogl i aVent o V104 /1 soglia vento
DEFI NE Nott e V1.1 /1l consenso crepuscol are
DEFI NE GolUp V1.2 /1 moto tenda
DEFI NE GoDw V1.3 /1 moto tenda
DEFI NE Apri V1.4 /1l comando apertura general e
DEFI NE Chi udi V1.5 /1 comando chi usura general e
I L R T T
/1 Definizioni costanti e macro
I L R T T
DEFI NE Tnove 250 /1l durata nmax apertural/chiusura tenda
DEFI NE DLY 5 /] attesa tra apertura e chiusura tenda
MACRO Tenda (Salita, Discesa, GoUp, CGoDw, MotUp, MotDw, Time, Al Up, A lDw
{
GoUp = SR Salita, GoUp]; /'l comando apertura
CoDw = SR Di scesa, GoDwj ; /'l comando chi usura
MotUp = TMRIDLY, Time, GoUp | AllUp, (GoUp & MotUp) | GoDw | Al I Dw;
Mot Dw = TMRIDLY, Time, GoDw | A IDw, (GoDw & MotDw) | GoUp | Al Up];
}
L R E T P
/1 Inizio Programa
L R E T P
Sogl i aLux = WAR["Soglia crepusc.", 1,250,1,5];
SogliaVento = WAR["Soglia vento", 1,250,1,5];
Luce = | Meteo: A /'l Leggo | uce
Vento = | Met eo: B; /'l Leggo Vento
Met eo_st = READ Meteo, 0] ; /1 Flag pioggia
Notte = (Luce <= Sogli alLux); /] intervento crepuscolare
Chiudi = (Vento > SogliaVento) | Notte | Pioggia;
Apri = !Notte & !Chiudi;

Tenda (Pul s_up, Puls_dw, GoUp, GoDw, Salita, Discesa, Tnove, Apri, Chiudi);
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4.7 — Modulo PN GSM

I moduli PN GSM sono dei modem telefonici basati su tecnologia GSM dual band che, collegati alla seriale
di servizio di un modulo master, permettono di svolgere tutta una serie di funzioni di telecontrollo e
teleassistanza di un impianto senza la necessita di impegnare una linea telefonica spesso non disponibile.
Come con un normale modem telefonico, con i moduli PN GSM e possibile effettuare connessioni remote
con un impianto mediante il software PN LINK o PN LINK PRO ed effettuare quindi da postazione remota
le stesse operazioni che si potrebbero svolgere connessi fisicamente sull'impianto:

supervisione del funzionamento dell'impianto

comando remoto di utenze

riporto allarmi

modifiche del funzionamento dell'impianto mediante aggiornamento del programma utente
aggiornamento data e ora del master

rinumerazione indirizzo dei moduli.

Trattandosi di apparecchi con tecnologia GSM, €& pero possibile, in aggiunta alle funzioni precedenti, la
realizzazione di funzioni non disponibili con modem telefonici tradizionali:
invio di messaggi SMS a numeri telefonici predefiniti al verificarsi di una qualsiasi condizione logica
di attivazione (ad es. un allarme)

ricezione di messaggi SMS da un numero telefonico abilitato per l'attivazione di eventi (ad es.
I'accensione o lo spegnimento di un utenza).

La gestione dei moduli PN GSM avviene mediante tre semplici comandi per I'impostazione del modem,

per l'invio e per la ricezione dei messaggi SMS secondo la seguente sintassi:

Inizializzazione modem

L’inizializzazione di un modem connesso alla seriale del master viene effettuata con la seguente sintassi:
INITMODEM(S1);

dove S1 e la stringa di comandi AT richiesta per inizializzare il modem utilizzato. Tale inizializzazione
viene effettuata una sola volta all’avvio del programma.

Nel caso del modulo PN GSM, tale inizializzazione non ¢ richiesta.
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Invio di messaggi SMS

L’invio di messaggi SMS a telefoni cellulari predefiniti al verificarsi di una determinata condizione di
attivazione é possibile secondo la seguente sintassi:

SEND[SMS,1, ntel, stringa, cond];

dove:
ntel : stringa contenente il n. telefonico del cellulare cui inviare il messaggio
stringa : stringa contenente messaggio da inviare (max 160 caratteri)
cond : condizione logica di attivazione del messaggio (funziona sul fronte del segnale)

I primi due campi sono stati previsti per future applicazioni e non possono essere modificati.

Es.
SEND[ SMS, 1, " +393487055483", "Prova Pl Cnet", |1.2];

Il messaggio “Prova PICnet” viene inviato al n° di cellulare indicato quando I'ingresso 11.2
viene attivato.

Per la stringa contenente il messaggio valgono le stesse possibilita di formattazione gia viste a proposito
dei messaggi e allarmi utente compresa la possibilita di inserire campi variabili.
Es.

SEND[ SM5, 1, " +393487055483", " At t enzi one tenperatura acqua = W1%°C ", (V1> 50)];

In questo caso quando la variabile analogica V1 supera il valore prefissato, viene inviato un
messaggio contenente I'effettivo valore della variabile stessa.

Per ogni messaggio €& possibile inserire un massimo di due campi variabili.

Ricezione di messaggi SMS

La ricezione di comandi mediante messaggi SMS trasmessi da telefoni cellulari abilitati € possibile
secondo la seguente sintassi:

SMS[stringa, ntel];

dove:
stringa : stringa contenente messaggio da riconoscere (max 160 caratteri)
ntel : stringa contenente il n. telefonico del cellulare di provenienza abilitato

Es. :
2.1 = SMg[“Accendi Cal daia”, "+393487055483"];

In questo caso se dal cellulare indicato viene inviato il messaggio specificato nella stringa
(“Accendi caldaia”) l'uscita O2.1 viene attivata.

Per comodita di utilizzo € indifferente I'uso di caratteri maiuscoli o minuscoli all'interno della stringa.
Alla ricezione di un messaggio SMS valido, la funzione SMS restituisce un valore vero per 3 cicli di
programma.
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Per evitare che la presenza di caratteri spuri nel messaggio possa impedire il riconoscimento della stringa
di comando, é possibile inserire il carattere asterisco al termine della stringa.

In tal caso qualunque messaggio ricevuto che contenga al suo interno la stringa specificata verra
riconosciuto come un messaggio valido.

Es. :
Cal dai a_On = SMB[ “Accendi Cal dai a*”, "+393487055483"];

In questo caso l'uscita O2.1 viene attivata se dal cellulare indicato viene inviato un qualunque
messaggio contenente la stringa “Accendi caldaia”.

Qualora non si voglia limitare I'invio dei comandi ad un solo cellulare, & possibile inserire il carattere
asterisco nel campo ntel per abilitare qualunque cellulare all’invio di comandi.

Es. :
Cal dai a_On = SM5[ “ Accendi Cal daia*”, "*"];

In questo caso l'uscita 02.1 viene attivata se viene ricevuto un qualunque messaggio
contenente la stringa “Accendi caldaia”.

Questo permette ad es. di inviare comandi SMS all'impianto mediante provider internet che offrono tale
servizio.
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4.8 — Modulo PN IR

I moduli PN IR sono moduli di ingresso con comando remoto ad infrarossi. Si tratta in sostanza di un
modulo di ingresso in cui la configurazione degli ingressi dipende dal comando inviato al modulo stesso
da un telecomando a raggi infrarossi (Pnremote).

Il modulo trova applicazione prevalentemente in impianti civili e del terziario (alberghi, sale conferenze,
uffici, ambienti per disabili, ecc.) e si compone di una scheda da incasso in scatola 503 ed un frutto dove
e alloggiato il ricevitore ad infrarossi.

Il telecomando PNremote & dotato di 6 pulsanti di comando ed ogni modulo PN IR pu0 riconoscere fino a
4 distinti telecomandi.

Per ciascun telecomando € possibile scegliere 3 distinte modalita di funzionamento agendo su opportuni
ponticelli presenti sulla scheda:

1. (modalita di default): ad ogni pulsante corrisponde un differente ingresso (pulsanti da 1 a 6);

2. il pulsante n. 6 ha la funzione di shift permettendo cosi di selezionare fino a 10 differenti ingressi
(pulsanti da 1 a 5 e pulsanti da 1 a 5 preceduti dallo shift);

3. in questa modalita simile a quella di un telecomando TV, ogni pulsante pud essere premuto
singolarmente (primi 6 canali) o seguito dalla pressione di un secondo pulsante ottenendo cosi un
totale di 42 ingressi differenti. Ad es. premendo prima il pulsante n. 2 e successivamente il
pulsante n. 1 viene selezionato il canale 21.

Il modulo PN IR e visto dal modulo master come un generico modulo di ingresso analogico che restituisce
un codice differente a seconda del pulsante premuto, della modalita di funzionamento selezionata e del
telecomando utilizzato.

Nel seguito é riportata la tabella di codifica dei pulsanti del telecomando.

// -—
// Configurazione dei dip switch del telecomando
// OFF-OFF ON-OFF ON-ON
// -—
// Codice di ritorno

Modalita 1

Canale 1 9 17 25
Canale 2 10 18 26
Canale 3 11 19 27
Canale 4 12 20 28
Canale 5 13 21 29
Canale 6 14 22 30
Modalita 2

Canale 1 9 17 25
Canale 2 10 18 26
Canale 3 11 19 27
Canale 4 12 20 28
Canale 5 13 21 29
Canale 6 113 177 241
Canale 7 114 178 242
Canale 8 115 179 243
Canale 9 116 180 244
Canale 10 117 181 245
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Modalita 3
Canale 1

Canale 2

Canale 3

Canale 4

Canale 5

Canale 6

Canale 11
Canale 12
Canale 13
Canale 14
Canale 15
Canale 16
Canale 21
Canale 22
Canale 23
Canale 24
Canale 25
Canale 26
Canale 31
Canale 32
Canale 33
Canale 34
Canale 35
Canale 36
Canale 41
Canale 42
Canale 43
Canale 44
Canale 45
Canale 46
Canale 51
Canale 52
Canale 53
Canale 54
Canale 55
Canale 56
Canale 61
Canale 62
Canale 63
Canale 64
Canale 65
Canale 66

9
10
11
12
13
14
73
74
75
76
77
78
81
82
83
84
85
86
89
90
91
92
93
94
97
98
99
100
101
102
105
106
107
108
109
110
113
114
115
116
117
118

17

18

19

20

21

22

137
138
139
140
141
142
145
146
147
148
149
150
153
154
155
156
157
158
161
162
163
164
165
166
169
170
171
172
173
174
177
178
179
180
181
182

25

26

27

28

29

30

201
202
203
204
205
206
209
210
211
212
213
214
217
218
219
220
221
222
225
226
227
228
229
230
233
234
235
236
237
238
241
242
243
244
245
246

I codici di ritorno del telecomando PNremote sono dati ad 8 bit che possono essere letti con la consueta

sintassi di un modulo analogico Ix:A.

Nel caso di utilizzo del telecomando “Pronto” Philips la codifica utilizzata é la codifica standard Sony a 12

bit ed il codice di ritorno deve essere ottenuto con una lettura a 16bit 1x:C.

Sul modulo sono inoltre disponibili un ingresso digitale ed una uscita generica con relé utilizzabili secondo

la seguente corrispondenza:

- ingresso ausiliario:

- comando relé di appoggio:

direttiva READ indirizzo O

uscita n® 1

READ[x,0]
Ox.1
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Ad es. per riconoscere il comando inviato dal telecomando (con i dip switch codificati come OFF-OFF) al
modulo n° 10 ed utilizzarlo per accendere e regolare delle luci si scrivera:

T e

/1 Programa esenpi o di gestione

/1 nmodul o PN IR con tel ecomando PNrenpt e

11 innodalita 1 (6 canali differenti)

11 Modul i presenti

/1 PNI R indirizzo n. 10

/1 PNSOR indirizzo n. 1

/1 PNDA indirizzo n. 4

T e

DEFI NE P1 9 /1 codice pulsante 1

DEFI NE P2 10 /1 codice pulsante 2

DEFI NE P3 11 /1 codice pulsante 3

DEFI NE P4 12 /1 codice pulsante 4

DEFI NE P5 13 /1 codice pulsante 5

DEFI NE P6 14 /1 codice pulsante 6

DEFI NE St at us 0 /1 codice lettura stato PN IR

DEFI NE Accendi V1.1

DEFI NE Spegni V1. 2

DEFI NE Up V1.3

DEFI NE Down V1. 4

DEFI NE Code V2 /1 codice di ritorno

DEFI NE Stato V3

DEFI NE Aux_in V3.1

DEFI NE PNI R 10 /1 indirizzo modul o PNIR

DEFI NE Qutl 010. 1 /1 uscita relé su nodulo PNIR

DEFI NE Qut 2 QL. 1 /1 uscita luce 1

DEFI NE Qut 3 A /1 uscita di mer

Code = IPNIR; /1 leggo il codice

Accendi = (Code == P1); /1 il pulsante 1 viene usato per accendere
Spegni = (Code == P2); /1 il pulsante 2 viene usato per spegnere
Up = (Code == P4); /1 il pulsante 4 viene usato per aunentare |’'intensita
Down = (Code == P3); /1 il pulsante 3 viene usato per dimnuire |'intensita
Stato = READ[PN R, Status]; /1 leggo o stato dell’ingresso aux

Qutl = T[Aux_in]; /1 comando luce 1

Qut2 = SR Accendi, Spegni]; /1 comando | uce 2

Qut3 = DI MMER Up, Down]; /1 comando | uce 3

pag. 73/137



SISTEMA PICnet Manuale di programmazione

4.9 — Modulo PN BADGE

I moduli PN BADGE sono moduli previsti per il controllo accessi mediante tessere di riconoscimento a
tecnologia transponder.

La tessera impiegata funziona mediante un campo elettromagnetico che la pone in comunicazione con il
modulo PN BADGE senza bisogno di contatti fino ad una distanza di circa 4-6cm.

Il codice contenuto nella tessera viene ricevuto dal modulo PN BADGE che lo confronta con i codici
abilitati precedentemente memorizzati e, in caso di esito positivo, attiva I'uscita a relé presente a bordo.
Ciascun modulo puo memorizzare fino a 1024 diversi codici tessera che possono essere liberamente
associati ad 8 diversi gruppi di abilitazione.

I moduli PN BADGE sono adatti per applicazioni nel settore civile e terziario e sono studiati per essere
collocati all’interno di scatole da incasso tipo 503.

Ciascun modulo PN BADGE dispone a bordo delle seguenti risorse:

ingresso ausiliario in morsettiera

rele di scambio per attivazione serratura

rele di scambio multifunzione (uscita generica, luce di cortesia, abilitazione utenze camera)
L'antenna frontale e disponibile in due diverse realizzazioni per applicazioni generiche (tipo G) e
personalizzabile (tipo H).
In entrambe le realizzazioni sul frontale & presente un led giallo di presenza tensione/decodifica tessera
ed un led verde a disposizione utente.
Nella versione tipo H sul frontale & disponibile un’ ulteriore uscita led rossa a disposizione dell’'utente ed
un pulsante di ingresso generico (campanello ingresso o altro).

Per il modulo di controllo accessi sono possibili due distinte modalita operative.

Funzionamento locale

In tale modalita il modulo PN BADGE si comporta come una comune unita di controllo accessi
indipendente.

E' la modalita di funzionamento piu comune e piu semplice perché non comporta per il master nessuna
elaborazione.

In tale modalita di funzionamento € comunque possibile in maniera centralizzata dall’unita Master
effettuare le seguenti operazioni:

cancellazione di tutti i codici tessera memorizzati su tutti i moduli PN BADGE presenti in rete
cancellazione di un particolare codice tessera memorizzato su tutti i moduli presenti in rete
cancellazione di tutti i codici tessera memorizzati su un particolare modulo PN BADGE
cancellazione di un particolare codice tessera memorizzato su un particolare modulo PN BADGE
memorizzazione di un nuovo codice tessera

lettura codici tessera memorizzati

lettura codice ultima tessera transitata

abilitazione/disabilitazione di gruppo

Tale modalita operativa & quella che il modulo assume alla prima accensione o in caso di avaria del bus
PICnet.

In questa modalita se al modulo viene presentata una tessera il cui codice risulta memorizzato nel
modulo stesso e che appartiene ad un gruppo abilitato, il modulo provvede ad eccitare il relé serratura.
Tale attivazione puo essere di tipo bistabile (alla prima lettura tessera si attiva il relé, alla successiva si
disattiva, ecc.) o monostabile con un tempo di rilascio programmabile.

pag. 74/137



SISTEMA PICnet Manuale di programmazione

Il secondo relé dispone di quattro distinte modalita di funzionamento:

a) in questa modalita il relé & una generica uscita digitale comandabile dal master

b) in questa modalita il relé é previsto per la gestione di una luce di cortesia: al passaggio di una tessera
valida, il relé viene eccitato per un tempo programmabile (indipendente dal tempo di eccitazione del
releé serratura) in modo da permettere I'accensione di una luce temporizzata per agevolare I'accesso al
locale

¢) in questa modalita il relé & previsto per la gestione della forza motrice di camera: inserendo la tessera
in una tasca porta-badge (il cui contatto di uscita andra collegato all'ingresso libero in morsettiera), il
relé viene eccitato e rimarra in questo stato fintanto che l'ingresso in morsettiera risulta chiuso.
All’estrazione della tessera (e quindi all’apertura dell’ingresso) il relé rimarra eccitato per il tempo
programmato in modo da permettere all’ospite I'uscita dalla camera e poi si disattivera in modo da
lasciare la camera non occupata priva di tensione.

d) in questa modalita il relé & previsto per la gestione della forza motrice di camera: al passaggio di una

tessera valida, il relé viene eccitato per un tempo programmabile (indipendente dal tempo di
eccitazione del relé serratura) in modo da attivare le funzioni di camera e permettere all’'ospite
I'accesso alla camera e l'inserimento della tessera in una tasca porta-badge il cui contatto di uscita
andra collegato all'ingresso libero in morsettiera.
Il relé rimarra dunque eccitato fintanto che I'ingresso in morsettiera risulta chiuso. All’estrazione della
tessera (e quindi all’apertura dell’ingresso) il relé rimarra eccitato per il tempo programmato in modo
da permettere all’'ospite 'uscita dalla camera e poi si disattivera in modo da lasciare la camera non
occupata priva di tensione.

Funzionamento remoto

Forzando il funzionamento in remoto del modulo, il master si sostituisce al modulo di controllo nel
pilotaggio del relé di serratura che pud dunque essere attivato come una qualsiasi uscita digitale per
permettere la realizzazione di funzioni piu sofisticate (ad es. per consentire I'accesso a certe tessere in
determinate fasce orarie, disabilitare un codice tessera allo scadere di un abbonamento, funzione anti
pass-back, ecc.).

Le risorse del modulo PN BADGE vengono gestite in parte mediante comandi dedicati ed in parte come un
normale modulo dotato di uscite digitali secondo la seguente corrispondenza:

- relé REL2 multifunzione: uscita n® 1 (1=0N) Ox.1
- led verde: uscita n° 2 (1=0N) Oox.2
- led rosso: uscita n® 3 (1=0N) Ox.3
- relé REL1 (serratura): uscita n® 4 (1=0N) Ox.4
- modalita locale/remoto REL1: uscita n° 5 (locale = O; remoto = 1) Ox.5

essendo x I'indirizzo del modulo.

Le diverse impostazioni di funzionamento sono impostabile mediante la direttiva SETPAR (vedi § 3.14) ai
seguenti indirizzi:

modalita REL1: indirizzo 13 [default = O]
monostabile = 0; bistabile = 1

- tempo attivazione REL1: indirizzo 12 [default = 5]
valore compreso tra 0 e 255 espresso in decimi di secondi

modalita REL2: indirizzo 11 [default = O]
rele generico = 0;
luce cortesia = 1;
FM camera = 2;
luce cortesia e FM camera = 3;

- tempo attivazione REL2: indirizzo 10 [default = 30]
valore compreso tra O e 255 espresso in secondi
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Lo stato dei rele e delle altre condizioni di funzionamento possono essere letti mediante la direttiva READ
(vedi § 3.14) con la seguente corrispondenza:

- codice ultima tessera letta: indirizzo 2

- stato risorse: indirizzo O
ingresso ausiliario: bit 1 (O = OFF, 1 = ON)
pulsante frontale: bit 2 (0 = OFF, 1 = ON)
stato relé REL1: bit 3 (0 = OFF, 1 = ON)
stato relé REL2: bit 4 (0 = OFF, 1 = ON)

I diversi codici tessera memorizzati nei moduli PN BADGE possono essere suddivisi in distinti gruppi di
abilitazione in modo da permettere facilmente all’'unita master I'attivazione o disattivazione di tutte le
tessere appartenenti ad un particolare gruppo in funzione ad es. di un consenso orario.

Tale gestione viene effettuata mediante I'istruzione “CARDGROUP” secondo la seguente sintassi:

CARDGROUP [addr, group, flag, cond];

dove: addr: indirizzo del modulo
group : numero del gruppo di tessere interessato compreso tra 1 e 8 (in rappresentazione
binaria: un bit per ogni gruppo)
flag : flag per I'abilitazione/disabilitazione del gruppo; puo assumere solo i valori ON o OFF
cond : condizione logica di consenso all'impostazione (funziona sul fronte del segnale)

Le tessere possono essere suddivise in 8 diversi gruppi di appartenenza e con uno stesso comando
CARDGROUP possono essere attivati/disattivati pil gruppi contemporaneamente specificando il bit
corrispondente nel campo group.

Es. :

CARDGROUP [ 10, 00000101b, ON, Vi1.1];
Equivalente a:

CARDGROUP [10, 5, ON, Vi1.1];

Le tessere appartenenti ai gruppi 1 e 4 memorizzate nel modulo Pnbadge n. 10 vengono

abilitate da un fronte sulla variabile V1.1.
Es. :

CARDGRCUP [10, 11111111b, ON, V1.1];
Equivalente a:

CARDGROUP [10, 255, OFF, V1.1];

Le tessere appartenenti a tutti i gruppi memorizzate nel modulo Pnbadge n. 10 vengono
disabilitate da un fronte sulla variabile V1.1.
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Ad es. si voglia segnalare a distanza l'ingresso di una persona in un locale ed abilitare un gruppo di
tessere in funziona di una programmazione oraria.

T e

/1 Programma esenpi o di gestione

/1 nodul o PN BADGE

/1 Modul i presenti

/1 PN BADGE indirizzo n. 11

/1 PN 8CR indirizzon. 1

T e L T

DEFI NE U ficio 11 /1 indirizzo del PN BADGE ufficio

DEFI NE | npi egat i 2 /1 codice del gruppo tessere inpiagati

DEFI NE Puli zi e 4 /1l codice del gruppo tessere addetti pulizia
DEFI NE St at us 0 /1 codice lettura stato PN BADCGE

DEFI NE Lanpeggio O1.1

DEFI NE Clock_Imp V1.1

DEFI NE Cl ock_Pul V1.2

DEFI NE Start_Inp V1.3

DEFI NE St op_I np V1.4

DEFI NE Start_Pul V1.5

DEFI NE St op_Pul V1.6

DEFI NE Stato V2

DEFI NE Aux_in V2.1

DEFI NE Canpanello V2.2

DEFI NE Serratura V2.3

DEFI NE Rel _aux V2.4

Clock_Imp = UPRG“Orario inpiegati”, Lu-Ve, 8:30, 18:30];

Start_Inmp = SHOT[ 1, d ock_Inp]; /1 genero un inpulso all’inizio del periodo
Stop_Inmp = SHOI[ 1, !'d ock_Inp]; /1 genero un inpulso alla fine del periodo
Cock_Pul = UPRG“Orario pulizie”, Lu-Ve, 18:30, 20:30];

Start_Pul = SHOT[1, d ock_Pul]; /1 genero un inpulso all’inizio del periodo
Stop_Pul = SHOI[ 1, !'dock_ Pul]; /1 genero un inpulso alla fine del periodo

CARDGRQOUP [Ufficio, Inpiegati, ON Start_Inp];
CARDGRQUP [Ufficio, Inpiegati, OFF, Stop_Inp];
CARDGROUP [Ufficio, Pulizie, ON Start_Pul];

CARDGROUP [Ufficio, Pulizie, OFF, Stop_ Pul];

Stato = READ[ Ufficio, Status]; /1 leggo lo stato del lettore

Lanpeggio = PWM 5, 5, SHOT[100, Serratura]]; /1l segnal o i ngresso per 10 secondi
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4.10 — Modulo PN PAN

I moduli PN PAN sono moduli di ingresso a pulsante con segnalazione luminosa.

Il modulo trova applicazione prevalentemente in impianti civili e del terziario (abitazioni, uffici, alberghi,
ecc.) e si compone di una scheda da incasso in scatola 503 ed un pannello frontale dove sono alloggiati 8
pulsanti a membrana ed i corrispondenti led di segnalazione.

Il modulo viene gestito come un normale modulo dotato di 8 ingressi digitali (i pulsanti) ed 8 uscite
digitali (i led di segnalazione) tra loro indipendenti e che vengono gestiti con i consueti comandi di lettura
e scrittura.

Unica particolarita consiste nel funzionamento dei led di segnalazione per i quali &€ possibile scegliere tra
un funzionamento ad accensione fissa o lampeggiante.

L’accensione fissa si ottiene attivando il corrispondente bit di uscita (bit 1-8), mentre per I'accensione
lampeggiante occorre settare anche il corrispondente bit della parte alta (bit 9-16).

L’'ulteriore ingresso ausiliario presente in morsettiera corrisponde al bit 9 (bit 1 della parte alta).

Ad es. si voglia comandare I'apertura di un cancello segnalando il suo stato secondo la seguente
convenzione:

led spento : cancello chiuso

led acceso : cancello aperto

led lampeggiante : cancello in movimento
LR R R R R LR
/1 Programma esenpi o di gestione
/1 cancel I o con nodul o PN PAN
/1 Modul i presenti
/1 PN PAN indirizzon. 1
/1 PN41 40 indirizzo n. 2
LR R R R R LR
DEFI NE Apri 11.1 /1 pul sante 1 pannello
DEFI NE Fer ma 11.2 /1 pul sante 2 pannello
DEFI NE Aperto o1 /1 led 1 pannello accensione fissa
DEFI NE Fer mat o QL. 2 /1l led 2 pannell o accensione fissa
DEFI NE Aprendo QL. 9 /1 led 1 pannell o accensione | anpeggi ante
DEFI NE FC chiuso 12.1 /1 fine corsa chiusura
DEFI NE FC aperto 12.2 /1 fine corsa apertura
DEFI NE Apertura .1 /1 comando rel & apertura
DEFI NE St op .2 /1 comando rel & stop

Apertura = Apri;

Stop = Ferns;

Aperto = ! FC_chi uso;
Aprendo Aperto & ! FC apert o;
Fer mat o T[ Ferng] ;
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4.11 - Modulo di ingresso a controllo di impedenza PNSIBIL

I moduli PN 8IBIL sono moduli da guida DIN previsti per il controllo di impedenza di 8 ingressi analogici.
Ogni ingresso puo essere gestito in modalita BIL (ad impedenza bilanciata), oppure 2 BIL (ad impedenza
con doppio bilanciamento) a seconda della programmazione effettuata (per maggiori dettagli sul
funzionamento vedi Manuale di Installazione).

Y-
Circuito 1
/C1
C1 C2
oo
Circuito 2 7z
Z
®

In condizione di riposo (contatti C1 e C2 chiusi e circuito integro) il led relativo all’ingresso risulta spento
ed il corrispondente bit a O.

Diversamente si possono avere i seguenti due casi:

Circuito 1
Se I'impedenza Z viene cortocircuitata, il corrispondente led risulta acceso ed il bit relativo (bit 1-8)
risulta settato.
Se il contatto C1 viene aperto, il corrispondente led risulta lampeggiante e risultano settati sia il bit
relativo (bit 1-8) che il corrispondente bit della parte alta (bit 9-16).

Circuito 2
Se l'impedenza Z viene cortocircuitata o viene aperto il contatto C2, il corrispondente led risulta
acceso ed il bit relativo (bit 1-8) risulta settato.
Se il contatto C1 viene aperto, il corrispondente led risulta lampeggiante e risultano settati sia il bit
relativo (bit 1-8) che il corrispondente bit della parte alta (bit 9-16).
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4.12 — Modulo PN DIGITERM

Il modulo PN DIGITERM e particolarmente indicato per applicazioni in ambito alberghiero e consente la
termoregolazione e la completa gestione dell'automazione camera (fatta eccezione per il controllo
accessi) e dunque permette di affrontare impianti alberghieri anche complessi con consistenti economie.

Il modulo dispone nel complesso delle seguenti risorse:

INGRESSI
n. 7 ingressi optoisolati riferiti alla tensione di bus:
- Tirante bagno
Contatto porta
Contatto finestra
Tasca porta badge
N. 3 ingressi programmabili

n. 2 ingressi analogici per sonda NTC per rilievo temperatura ambiente camera e bagno

USCITE

n. 7 uscite relé:
Velocita fan coil minima
Velocita fan coil media
Velocita fan coil massima
Luce di cortesia
Abilitazione FM camera
Elettrovalvola fan coil camera
Elettrovalvola bagno

n. 2 uscite analogiche per elettrovalvola proporzionale 0-10V camera e bagno

Le risorse del modulo PN DIGITERM vengono gestite in parte mediante comandi dedicati ed in parte come
un normale modulo dotato di ingessi ed uscite digitali secondo la seguente corrispondenza:

Uscite fisiche

- velocita 1 fan-coil: uscita n® 1 (1=0N)

velocita 2 fan-coil:
velocita 3 fan-coil:
luce di cortesia:

abilitazione Forza Motrice:

valvola camera:
valvola bagno:

Uscite logiche

uscita n°® 2 (1=0N)
uscita n° 3 (1=0N)
uscita n° 4 (1=0N)
uscita n® 5 (1=0N)
uscita n°® 6 (1=0ON)
uscita n® 7 (1=0N)

non accessibile
non accessibile
non accessibile
Ox.4 (se abilitata)
Ox.5 (se abilitata)
Ox.6 (se abilitata)
Ox.7 (se abilitata)

- ingresso ospite: uscita n°® 9 (1 = ospite entrato) Ox.9
- estate/inverno: uscita n°® 10 (O = Estate, 1 = Inverno) Ox.10
- camera sfitta: uscita n° 14 (1 = camera sfitta) Ox.14
- oOspite presente: uscita n° 15 (1 = ospite presente) Ox.15
Ingressi fisici
- allarme bagno: ingresso n° 1 Ix.1
- contatto finestra: ingresso n° 2 1x.2
- tasca porta badge: ingresso n° 3 1x.3
- contatto porta: ingresso n° 4 I1x.4
- ingresso libero 1: ingresso n° 5 1X.5
- ingresso libero 2: ingresso n° 6 1X.6
- ingresso libero 3: ingresso n°® 7 1X.7
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Ingressi logici

- lettura stato non disturbare: ingresso n° 9 1X.9
- lettura stato camera riassettata: ingresso n° 10 1x.10
- lettura stato allarme bagno: ingresso n° 11 Ix.11
- lettura stato camera sfitta/prenotata: ingresso n° 12 1x.12
- lettura stato apertura prolungata

porta e/o finestra: ingresso n° 13 1x.13
- lettura stato giorno/notte: ingresso n° 16 1x.16

essendo X I'indirizzo del modulo.

Le diverse impostazioni di funzionamento sono invece gestite mediante la direttiva SETPAR (per la
scrittura) o READ (per la lettura) (vedi 8§ 3.14) ai seguenti indirizzi:

Grandezza Accesso Indirizzo Range Default
Temperatura camera [0.1 °C] Lettura 1 0-500 --
Setpoint tempezatura camera | ettura/scrittura 2 50-350 - -

[0.1 °C]

Temperatura bagno [0.1 °C] Lettura 3 0-500 - -
Uscita analogica canale A Lettura/scrittura 4 0-255 0
Uscita analogica canale B Lettura/scrittura 5 0-255 0

Limite massimo setpoint camera || oy, a/scrittura| 6 50-350 350
[0.1 °C]
Limite minimo sitpomt camera || ettura/scrittura 7 50-350 50
[0.1 °C]
Setpoint camera cczn ospite Lettura/scrittura 8 0-500 170
assente [0.1 °C]
Setpoint camera con camera .
sfitta [0.1 °C] Lettura/scrittura 9 0-500 150
Tempo accensione luce di Lettura/scrittura 12 0-255 30
cortesia [sec]
Tempo permanenza FM camera Lettura/scrittura 13 0-255 60
dopo uscita ospite [sec]

Offset negativo terrlperatura Lettura/scrittura 14 0-100 0

camera [0.1 °C]

Offset negativo teTperatura Lettura/scrittura 15 0-100 0

bagno [0.1 °C]
Attesa da _apertura fl_nestra PEr 1| ettura/scrittura 16 0-255 60
spegnim. fan-coil [sec]

Attesa da apertura porta per | o, a/serittura| 17 0-255 120

spegnim. fan-coil [sec]
Gestione ingresso contatto Lettura/scrittura 18 0: cqnsudera 0
finestra 1: ignora
Gestione ingresso contatto porta | Lettura/scrittura 19 0: ?qnadera 1
1: ignora

Selezione ingressi attivi alti o Lettura/scrittura 20 0—_255 245:|n_g_reSSI 2 e

bassi 1: attivo alto 4 attivi bassi
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Grandezza Accesso Indirizzo Range Default
Attivazione forzat_ura velocita Lettura/scrittura 22 0 dls_attlvata 0
fan-coil 1: attivata
Velocita forzatura fan-coil Lettura/scrittura 23 0-3 0
Attiva set-pomt_bagno Lettura/scrittura o5 0 set-point diverso 1
separato dal set-point camera 1: set-point comune
Set-point bagno [0.1 °C] Lettura/scrittura 26 0-500 18
Gestione contatti porta e 0: gestisci i sensori
finestra per la Lettura/scrittura 27 : g - . 0
h 1: ignora i sensori
termoregolazione bagno
Offset aumento temperatura
per la visualizzazione display | Lettura/scrittura 28 0-100 0
camera [0.1 °C]
0: mostra l'orario
Modalita visualizzazione 1: mostra
. . Lettura/scrittura 29 temperatura in °C 0
display di camera i
3: mostra
temperatura in °F
Velocita fan-coil selezionata Lettura/scrittura 30 0-3 1
sul pannello camera
Presenza pannello diplay di Lettura/scrittura 31 1 pannello assente 0
camera 0: pannello presente
Attivazione set-point Lettura/scrittura 33 0 ignora 0
temperatura extra 1: attiva
Set-point tempsratura extra Lettura/scrittura 34 0-500 --
[0.1 °C]
Velocita attuale fan-coil Lettura 37 0-3 --
Impostazu_)r]e n. Massimo Lettura/scrittura 38 0-3 3
velocita fan-coil
Lettura stato uscite relé 1-7 Lettura 39 0: OFF - 1:ON - -
0: OK
Allarme temperatura inferiore 1: fault camera
o . ° Lettura 40 . - -
a 5° o superiore a 40 2 : fault bagno
3 : fault entrambe
Impostazione luce di cortesia | Lettura/scrittura 41 0 solo cortesia 0
1 : anche luce camera
Funzionamento ingresso n. 5 1: passo-passo
- 9 ) Lettura/scrittura 42 0: comando 1
conregistron.4lal
mantenuto
Presenza ospite da remoto Lettura/scrittura 47 0 d'sf%b"'ta 0
1: abilita
Impostazmn_e presenza ospite Lettura/scrittura 48 0 osp!te assente o
(con registro n.47 a 1) 1: ospite presente
Isteresi inferiore regoloazmne Lettura/scrittura 56 0-50 3
temperatura [0.1 °C]
Isteresi superiore regoc!azmne Lettura/scrittura 57 0-50 3
temperatura [0.1 °C]
llluminazione display pannello Lettura/scrittura 58 0 sempre acceso 0
camera 1: temporizzato
Ritardo spegnimento display | o, 4 /scrittura 59 0-300.000 5.000
dopo pressione pulsanti [ms]
Intensita diurna display Lettura/scrittura 60 20(min)-1023(max) 1.023
Intensita notturna display Lettura/scrittura 61 20(min)-1023(max) 50
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Impostazione range 0: non attivo
im osEazione tem er%tura Lettura/scrittura 62 1: utilizza valori 0
p p registri 6-7
Tempo filtraggio ingressi || v\ o/scrittura 63 0-65.000 40
digitali [ms]
Abilitazione comando manuale . 0: disabilitato
uscite OX.4-Ox.7 Lettura/scrittura 77 1- abilitato 01111000b

Registri per la gestione lettore PN BADGE D.

Abilitazione PN BADGE D Lettura/scrittura 49 0: dlsﬁbmta 0
1: abilita

Tempo chiusura relé serratura

. RO Lettura/scrittura 50 0-100 15
in decimi di secondo

0: disabilita gruppo
Abilitazione gruppi tessere Lettura/scrittura 51 1: abilita gruppo 255
Bit 1-8: gruppo 1-8

Ultimo codice tessera letto Lettura 52 0-65534 - -

Validita ultima tessera letta Lettura 53 0 non valida - -
1: valida

Cancellazione codici tessera Scrittura 55 1: cancella codici - -

Gruppo ultima tessera letta Lettura 74 1-8 --

Registri per la gestione pannello fuori porta PN DSP.

0: disabilitato

Attivazione pannello fuori Lettura/scrittura a5 1 ab!l!ta in autom. 0
camera 2: abilita in
manuale

Stato pannello fuori camera:

bit 1 = led verde

bit 2 = led rosso

bit 3 = led giallo .
bit 4 = pulsante gampanello Lettura/scrittura 46 0: non attivo 1000 0000b

e . 1: attivato

bit 5 = lampeggio led verde
bit 6 = lampeggio led rosso
bit 7 = lampeggio led giallo
bit 8 = pulsazione led giallo

pag. 83/137




SISTEMA PICnet Manuale di programmazione

Nel seguito si riportano alcune particolarita della logica di funzionamento del sistema.

GESTIONE INGRESSI

Verifica entrata ospite in camera

L’entrata ospite in camera viene individuata dall’attivazione dell’uscita virtuale Ox.9 o tramite passaggio
badge se si utilizza un PN BADGE D. L’attivazione dell’'uscita Ox.9 dovra essere prevista da programma
utente in quei casi in cui non é installato il lettore di badge PN BADGE D, ma & presente o un altro
modello di lettore di badge o un contatto sulla porta, che individua se € avvenuto.

Se si verifica un ingresso il sistema effettua le seguenti operazioni:

- inizializzazione del timer che accende la luce di cortesia con un tempo impostabile tramite
registro #12
inizializzazione del timer che mantiene accesa la forza motrice della camera con un tempo
impostabile tramite registro #13 in modo tale che se l'ospite non resta in camera, la forza
motrice si disattiva dopo questo periodo
verifica presenza ospite in camera: se nessun ospite € ancora presente in camera avviene
I'impostazione della velocita del fan coil al minimo e viene attivato il flag di presenza in camera.

Verifica dell’ingresso tasca porta badge

se lingresso si attiva, quindi il badge € inserito, avviene I'impostazione della velocita del fan coil
al minimo e viene attivato il flag di presenza in camera (per ovviare ad una eventuale mancata
segnalazione di ingresso dalla verifica entrata ospite in camera)

finché I'ingresso permane attivo (badge inserito) il timer forza motrice viene mantenuto resettato
in modo tale da mantenere attiva la forza motrice per tutta la permanenza in camera

se l'ingresso si disattiva (badge rimosso) viene impostata la velocita del fan coil al minimo e
resettati i flag di presenza ospite in camera e quello di non disturbare eventualmente attivo.

Nota: l'ingresso tasca porta badge puo essere simulato dall’ uscita virtuale Ox.15 previa abilitazione
mediante il registro #47.

Verifica dell’ingresso di comando illuminazione camera (ingresso 5)

Se la modalita che prevede che la luce di cortesia sia anche la luce camera € abilitata tramite il registro
#41, viene verificata la modalita di funzionamento di questo ingresso (passo-passo 0 comando
mantenuto), impostata tramite il registro #42, e viene comandata di conseguenza l'uscita luce di
cortesia.

Se tale modalita non € abilitata I'uscita viene mantenuta attiva fino a quando il timer luce di cortesia &
diverso da zero a meno che non sia impostato il funzionamento in manuale tramite registro #77.

Verifica dell’ingresso contatto finestra

Se la gestione di questo ingresso € abilitata tramite il registro #18, viene conteggiata la durata dello
stato attivo e se questa supera il tempo impostato tramite il registro #16, allora la termoregolazione della
camera viene interrotta e viene attivato un flag leggibile tramite I'ingresso virtuale 1x.13. Questo flag puo
essere utilizzato per la visualizzazione della condizione di finestra sia sul sw di supervisione che
sulll’eventuale pannello o lettore di badge fuori porta.

Verifica dell’ingresso contatto porta

Se la gestione di questo ingresso € abilitata tramite il registro #19, ogni volta che l'ingresso assume uno
stato attivo viene accesa la luce di cortesia (se abilitata) e mantenuta accesa dopo la chiusura per un
tempo impostabile tramite il registro #12.

Se inoltre I'ingresso si mantiene attivo per un tempo superiore alla soglia impostata tramite il registro
#17, allora la termoregolazione della camera viene interrotta e viene attivato un flag leggibile tramite
I'ingresso virtuale 1x.13.
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GESTIONE CLIMATIZZAZIONE

Gestione set-point camera e bagno

Se l'ospite & presente in camera allora il set-point di camera é quello impostato tramite il
pannello utente salvo limitazioni di minimo e massimo definite tramite i registri #6 e #7
rispettivamente. Quando l'ospite entra per la prima volta nella camera il valore del set-point
sara quello corrispondente al valore di temperatura “Camera occupata” nel sw di supervisione.

Se l'ospite non & presente, ma la camera € prenotata, il set-point di camera e quello impostato
tramite il registro #8 corrispondente al valore di temperatura “Camera libera” nel sw di
supervisione.

Se e attiva la forzatura del set-point da remoto tramite il registro #33, allora il set-point di
camera diventa quello impostato tramite il registro #34 corrispondente al valore di
“Temperatura forzata” nel sw di supervisione.

Nota: questa impostazione prevale sulle precedenti.

Se la camera & impostata come sfitta tramite 'uscita virtuale Ox.14 allora il set-point di camera
diviene quello impostato tramite il registro #9 corrispondente al valore di temperatura “Camera
sfitta” nel sw di supervisione.

Nota: questa impostazione prevale sulle precedenti.

Se tramite il registro #25 non € attiva I'impostazione che prevede che il bagno utilizzi lo stesso
set-point della camera, allora il set-point del bagno sard quello impostato tramite il registro
#26, altrimenti verra seguito quello della camera.

Logica di gestione della climatizzazione

Il parametri che governo la logica di gestione sono:
la stagione impostata tramite l'uscita virtuale Ox.10
le componenti inferiore e superiore dell’isteresi impostate tramite i registri #56 e #57

Modalita inverno

Se la temperatura rilevata in camera € maggiore del set-point sommato alla componente superiore dell’
isteresi allora il sistema setta il flag temperatura raggiunta, disattiva il condizionamento e imposta la
velocita del fan coil al minimo (relé spenti e velocita minima predisposta sul display); se la temperatura
misurata € minore del set-point con sottratta la componente inferiore dell’isteresi allora resetta il flag di
temperatura raggiunta e attiva il condizionamento.

Modalita estate

Se la temperatura rilevata in nella camera € maggiore del set-point sommato alla componente superiore
dell’isteresi viene attivato il condizionamento; se la temperatura misurata € minore del set-point con
sottratta la componente inferiore dell’isteresi allora viene disattivato il fan-coil e la sua velocita viene
impostata al minimo sul pannello di comando.

Le uscite adibite al controllo della valvola camera e bagno vengono comandate rispettivamente in
funzione della velocita del fan coil (per la camera) e dello stato di temperatura raggiunta (per il bagno),
salvo impostazione manuale tramite registro #77.

Se l'ospite non & presente in camera la velocita fan-coil viene selezionata in automatico in base alla
differenza di temperatura DT tra valore misurato e valore impostato:

DT < 2° a velocita minima
2°< DI <4° a velocita media
DT > 4° a velocita massima

Al rientro dell’'ospite la velocita viene riportata al minimo e il set-point all’ultimo valore impostato
dall’'utente (utente uscito e rientrato) o al default di camera occupata (camera sfitta e poi prenotata).
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Esempio gestione alberghiera con modulo PN DIGITERM e PN BADGE H:

R LR R R R R
// DEFINIZIONl costanti
DEFI NE ROOM TEMP 1 /| Tenperatura canera
DEFI NE DPL_THRESHOLD 2 /1 Imposta threshold su display
DEFI NE MAX_THRESHOLD 6 /1 Massino threshold accettato
DEFI NE M N_THRESHOLD 7 /1 Mnino threshol d acettato
DEFI NE ECONOW_THRESHOLD 8 /| Tenperatura ospite assente

2

3

DEFI NE BATH_ALARM 1 /1 Allarnme bagno
DEFI NE DPL_SPEED 0 /1 leggi la vel del fan coil 0..3
LR R R

11 Canera 101

LR R R

DEFI NE Digi_101 1

DEFI NE Bdg_101 2

DEFI NE Tenp_101 V1

DEFI NE Set_101 V2

DEFINE Virt_101 V3

DEFI NE Non_di st_101 V4

DEFI NE Vel _Fan_101 V5

DEFINE All_WC 101 V6

DEFINE Pulita_101 V7

DEFI NE Bdg_stato_101 V8

DEFI NE Prenota_101 V9

LR R R

DEFI NE Digi_102 3

DEFI NE Bdg_102 4

DEFI NE Tenp_102 V11
DEFI NE Set_102 V12
DEFINE Virt_102 V13
DEFI NE Non_di st_102 V14
DEFI NE Vel _Fan_102 V15
DEFINE Al l_WC 102 V16
DEFINE Pulita_102 V17
DEFI NE Bdg_stato_102 V18

DEFI NE Prenota_102 V19

R R LT
/1 Defi ni zi one vari abili

R R LT
DEFI NE Estate V1000. 1
DEFI NE VCanhi oT V1000. 2
DEFI NE Canbi oT V1000. 3
DEFI NE Start V1000. 4
DEFI NE Cunul at _al | armi V1000. 5
DEFI NE M n_set V1001
DEFI NE Max_set V1002
DEFI NE Eco_set V1003
DEFINE M n_set_old V1004
DEFI NE Max_set_ol d V1005
DEFI NE Eco_set_old V1006
DEFI NE Seq V1007
DEFI NE Real _Set V1008
DEFINE Sfitta_set V1009

DEFINE Sfitta_set_old V1010
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DEFINE M n_set _| V1011
DEFI NE Max_set _| V1012
DEFI NE Eco_set_| V1013
DEFINE Sfitta_set | V1014
DEFINE M n_set_E V1015
DEFI NE Max_set_E V1016
DEFI NE Eco_set_E V1017
DEFINE Sfitta_set_E V1018
DEFINE PC M n_set | V1019
DEFI NE PC_Max_set _| V1020
DEFI NE PC_Eco_set _|I V1021
DEFINE PC Sfitta_set | V1022
DEFINE PC M n_set_E V1023
DEFI NE PC_Max_set _E V1024
DEFI NE PC_Eco_set _E V1025
DEFINE PC Sfitta_set_E V1026
i e
/1] Defi ni zi one nmacro canera
i e

MACRO Di gi Canera (N_Term N_Bdg, S_Term S_Badge, M Tenp, M _Set, M fan, M WC, M _cl ean)
{

S_Badge=READ[ N_Bdg, 0] ; /1l stato del badge
ON_Bdg. 2=I N_Term 11; /'l rosso
ON_Bdg. 3=(IN_Term 2& I N_Term 9) | PAM 10, 10, I N_Term 9] ; /1 giallo
ON_Ter m 9=SHOT[ 10, S_Badge. 3] ; /lentro in canera se rel é serratura chiude
ON_Ter m 10=Est at e; /lest/inv term
SETPAR[ N_Term BATH_ALARM 0, M WC. 3]; /'l reset allarne bagno
SETPAR[N_Term M N_THRESHOLD, M n_set , Canbi oT] ; /1 soglia cliente presente
SETPAR[ N_Term MAX_THRESHOLD, Max_set , Canbi oT] ; /1 soglia cliente presente
SETPAR[ N_Ter m ECONOWY_THRESHOLD, Eco_set , Canbi oT] ; /'l soglia cliente fuori
M Tenp=REAQ) N_Term ROOM TEMP] ; /'l 1eggo tenp
M Set =READ[ N_Ter m DPL_THRESHOLD] ; /'l 1eggo inpostata
M fan=READ[ N_Ter m DPL_SPEED) ; /'l leggo la vel del fan inpostata
S Term1=I N _Term9; /1 copio il non dist in una virt per il pc
I F[ M WC. 3]
ON_Ter m 13=CFF; /1 reset allarne bagno
M WC. 3=0FF;
ENDI F
M WC. 1=I N_Term 11, /1 copio lo stato dell"all wec in una virt per il pc
M cl ean. 1=I N_Ter m 10; /1 copio lo stato della canmera pulita in una virt per il pc
I F[ M cl ean. 3]
ON_Ter m 12=CFF; /] reset canera pulita
M_cl ean. 3=CFF;
ENDI F
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INIT Start=0FF;

/1 Verifico se sono state canbiate delle tenp per rimandarle ai term

VCanbi oT=(M n_set _ol d!' =M n_set )| (Max_set _ol d! =Max_set)| (Eco_set _ol d! =Eco_set) | (Sfitta_set
_old!=Sfitta_set);

Canbi 0oT=SHOI[ 10, VCanhi oT] ;

| F[ Canbi oT]
M n_set _ol d=M n_set;
Max_set _ol d=Max_set;
Eco_set _ol d=Eco_set;
Sfitta_set_old=Sfitta_set;
ENDI F

| F[ Est at €]
Sfitta_set=Sfitta_set_E;
Eco_set =Eco_set _E;
Max_set =Max_set _E;
M n_set =M n_set _E;

ELSE
Sfitta_set=Sfitta_set_I;
Eco_set =Eco_set _I;
Max_set =Max_set _I;
M n_set=M n_set _I;

ENDI F

I e R
/1 converto i valori in gradi nmessi da PCin valori per il digiterm

I e R
M n_set _| = PC_Mn_set_|*10;

Max_set | = PC_Max_set _|*10;

Eco_set | = PC_Eco_set _|1*10;

Sfitta_set_| = PC Sfitta_set_|*10;

M n_set _E = PC_M n_set _E*10;

Max_set _E = PC_Max_set E*10;

Eco_set _E = PC_Eco_set _E*10;

Sfitta_set _E = PC_Sfitta_set_E*10;

Di gi Canera (Digi _101, Bdg_101, Non_dist_101, Bdg_stato_101, Tenp_101, Set_101,
Vel _Fan_101, Al _WC 101, Pulita_101);
Di gi Canera (Digi _102, Bdg_102, Non_dist_102, Bdg_stato_102, Tenp_102, Set_102,
Vel _Fan_102, Al _WC 102, Pulita_102);

St art =QON;
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4.13 — Modulo PN VIS

Il modulo PN VIS consente la visualizzazione alfanumerica su un display a tre cifre a led rossi ad alta
intensita.

E’ indicato particolarmente in impianti di chiamata ospedaliera o in case di riposo per la segnalazione
degli allarmi in alternativa al modulo PN DIS che, date le sue dimensioni e forme, difficilmente si presta
ad un'installazione da tavolo o a parete e non garantisce una sufficiente leggibilita a distanza.

Il modulo dispone a bordo di un uscita per un eventuale cicalino di allarme e di un ingresso per la sua
tacitazione.

Le risorse del modulo PN VIS vengono gestite in parte mediante comandi dedicati ed in parte come un
normale modulo dotato di ingessi ed uscite digitali secondo la seguente corrispondenza:

- cifra numerica visualizzata: uscita a 16 bit Ox:C
- ingresso tacitazione: ingresso n° 1 Ix.1

essendo x I'indirizzo del modulo.
L’'uscita di servizio puo essere comandata utilizzando la seguente sintassi:
WRITE[X, O, Val];
essendo x I'indirizzo del modulo e Val il valore digitale da attribuire all’uscita.
Le diverse impostazioni di funzionamento sono impostabile mediante la direttiva SETPAR (vedi § 3.14) ai
seguenti indirizzi:
- posizione punto decimale: indirizzo 26 [default = O]
0 = nessuna virgola
1 = virgola cifra a destra (es. 344.)

2 = virgola cifra centrale (es. 23.4)
4 = virgola cifra a sinistra (es. 1.22)

La prima cifra a sinistra puo essere utilizzata anche per rappresentare un carattere alfabetico.
Il carattere deve essere inviato mediante la direttiva SETPAR (vedi § 3.14) al seguente indirizzo:
- prima cifra alfabetica: indirizzo 27 [default = 63]

con la seguente corrispondenza:

“A” = 119 “b* = 124 “C* = 57 “c* =88
“d” =94 “E* =121 “F“ =113 “g“ =111
“H” = 118 “h* =116 “i* =16 “L" =56
“I” = 48 “n* =84 “O* =63 “o" =92
“P” =115 “g* = 103 “r* =80 “s* = 109
“t” =120 “U* =62 “u“ = 28 “y* =110
“J” =30 “j* =14 “-*=64 “"=8
“Space” =0 “dot" = 128 “equal” = 72 “zero" = 63
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Ad es. per visualizzare I'allarme proveniente da una serie di celle frigorifere, si scrivera:

R L LR R R

/1 Cestione allarm celle frigorifere
R L LR R R

I e T

/1 n. 01

/1 PN 2120 cella 1

I e T

DEFI NE Alarme_1 11.1 /1 pulsante allarme cella 1
DEFI NE Reset _1 11.2 /] reset allarne cella 1
DEFI NE Buzzer_1 aL 1 /1 buzzer allarne cella 1
DEFI NE Luce_1 Qal. 2 /'l lanpeggiante allarne cella 1
I e R T

/1 n. 02

/1 PN 2120 cella 2

I e R T

DEFI NE A larme_2 12.1 /1 pulsante allarme cella 2
DEFI NE Reset _2 12.2 /1 reset allarne cella 2
DEFI NE Buzzer _2 .1 /1 buzzer allarne cella 2
DEFI NE Luce_2 .2 /'l lanpeggi ante allarne cella 2
I e R T

/1 n. 03

/1 PN 2120 cella 3

I e R T

DEFI NE A larme_3 13.1 /1 pulsante allarme cella 3
DEFI NE Reset _3 13.2 /1 reset allarne cella 3
DEFI NE Buzzer _3 3.1 /1 buzzer allarne cella 3
DEFI NE Luce_3 .2 /'l lanpeggi ante allarne cella 3
R LR R

/1 n. 05

/1 PNVIS punto di presidio

R LR R

DEFI NE CGfra C6: C /1 display

DEFI NE Tacita 15.1 /1 pulsante tacitazione allarm
DEFI NE PNVI S 5 /1 indirizzo display

DEFI NE _C 57 /1 codice lettera C
R L LR LR PR

/1

/1 Defini zi one variabili e costanti utente

/1

R L LR LR PR

DEFI NE Allarm V1.1 /1l allarm celle

DEFI NE Al _Cella_1l V1. 2

DEFI NE Al _Cella_2 V1.3

DEFI NE A Cella_ 3 V1. 4

DEFI NE Suoneri a V10 /] stato buzzer esterno
DEFI NE Cont V100

MACRO SetDi sp (ch3, Val, DP, Addr, Num Ingr)

{
IF [Ingr& Cont==Num)] QAddr:C = Val; ENDIF // Assegno cifra
SETPAR] Addr, 26, DP, | ngr & Cont ==Num) ] ; /'l Locazione 26 => Decimal Point
SETPAR] Addr, 27, ch3, I ngr & Cont ==Num) ] ; /'l Locazione 27 => Digit 3
IF [!Ingr] Cont=Cont+1; ENDF /1 Incremento contatore se non allarm
}
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MACRO d rDi sp (Addr, Cond)

IF [Cond] OQAddr:C = 0; ENDIF /1l Assegno cifra
SETPAR[ Addr, 26, 0, Cond] ; /1 0 = nessuna virgol a
SETPAR] Addr, 27, 63, Cond] ; /'l Locazione 27 => Digit 3
}
R i R E T P
/1
/1 Inizio Programa
/1
R LR TP

Allarmi = Al _Cella 1| Al _Cella 2| A _Cella_3;

Suoneria.1l = SR A larm, Tacita]; /1 suoneria allarme
WRI TE[ PNVI S, 0, Suonerial;

Al _Cella_l = SR[Allarnme_1 , Reset_1];

Al _Cella_2 = SR[Allarnme_2 , Reset_2];

Al _Cella_3 = SR Alarme_3 , Reset_3];

Buzzer_1 = Al _Cella_1; /'l buzzer allarne cella
Luce_1 = PWM5,5 A _Cella_1]; /1 lanpeggiante allarnme cella
Buzzer_2 = Al _Cell a_2; /'l buzzer allarne cella
Luce_2 = PW5,5 A _Cella_2]; /1 lanpeggiante allarnme cella
Buzzer_3 = Al _Cell a_s3; /'l buzzer allarne cella
Luce_3 = PW5,5 A _Cella_3]; /1 lanpeggiante allarnme cella
i R L R R

/1 Segnal azi one | unmi nosa

i R L R R

Cont =CNT1[ PWM 2, 2, ON], ON, ( Cont >=3) ] ; /] Contatore per alternanza allarm

SetDisp (_C, 01, 4, PN\VIS, 0, Al _Cella_1);

SetDisp (_C, 02, 4, PN\VIS, 1, Al _Cella_ 2);
SetDisp (_C, 03, 4, PN\VIS, 2, Al _Cella_3);

ClrDisp (PNVIS, 'Allarm);
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4.14 — Modulo PN 4120A

Il modulo PN 4120A & un modulo misto ingresso/uscita che dispone di 4 ingressi digitali optoisolati
normalmente aperti, 2 uscite a relé e 2 uscite analogiche 0-10V per il collegamento diretto di plafoniere
con ballast dimmerabili.

Mediante le due uscite analogiche & possibile effettuare la regolazione luminosa indipendente di due
gruppi di reattori, mentre le due uscite a relé sono utilizzate per il comando ON/OFF della plafoniera.

I 4 ingressi digitali presenti possono essere utilizzati per la regolazione luminosa oppure come ingressi
generici del sistema.

Nel primo caso ad ogni canale corrisponde una coppia di ingressi per la regolazione up/down della
luminosita: la pressione prolungata del pulsante collegato all’ingresso provoca la variazione luminosa,
mentre la pressione breve provoca I'apertura o chiusura del rele.

Per il modulo PN 4120A sono possibili due distinte modalita operative.

Funzionamento locale

In tale modalita il modulo PN 4120A si comporta come un normale dimmer a due canali indipendenti.

I quattro ingressi disponibili svolgono le funzioni rispettivamente di ingresso “up” e “down” dei due canali
di uscita. Come in un normale dimmer ciascuna uscita viene alternativamente accesa o spenta da
successive pressioni dei pulsanti connessi agli ingressi del modulo.

In caso di spegnimento, l'uscita viene disalimentata, mentre in caso di accensione l'uscita assume l'ultimo
valore impostato.

In maniera indipendente per ogni canale la prolungata pressione di uno dei due pulsanti produce invece
I'aumento (valore max 100%) o la diminuzione (valore min. 0%) del valore dell’'uscita relativa.

E' la modalita di funzionamento piu comune e piu semplice perché non comporta per il master nessuna
elaborazione.

Tale modalita operativa & quella che il modulo assume alla prima accensione o in caso di avaria del bus
PICnet.

Funzionamento remoto

Qualora connesso ad un bus PICnet, il modulo PN 4120A abbandona la modalita di controllo locale e
imposta le sue uscite sulla base delle direttive ricevute dal modulo master del sistema.
In tale modalitd operativa i quattro ingressi presenti sul modulo assumono il significato di generici
ingressi digitali del sistema e come tali possono essere utilizzati dal programma utente.

In tale modalita di funzionamento e dunque possibile in maniera centralizzata effettuare le seguenti
operazioni:

accensione/spegnimento indipendente di ciascun canale

regolazione indipendente di ciascun canale

Le risorse del modulo PN 4120A vengono gestite in parte mediante comandi dedicati ed in parte come un
normale modulo dotato di ingessi ed uscite digitali secondo la seguente corrispondenza:

- uscita 1: uscita analogica primo canale Ox:A
- uscita 2: uscita analogica secondo canale Ox:B
- ingresso up canale 1: ingresso n°® 1 Ix.1
- ingresso down canale 1: ingresso n° 2 1x.2
- ingresso up canale 2: ingresso n° 3 1X.3
- ingresso down canale 2: ingresso n° 4 I1x.4

essendo x I'indirizzo del modulo.
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Le diverse impostazioni di funzionamento sono impostabile mediante la direttiva SETPAR (per la
scrittura) o READ (per la lettura) (vedi 8§ 3.14) ai seguenti indirizzi:

Grandezza Accesso Indirizzo Range Default

0: range 0-5V
1: range 0-10V
0: disattivata

Range uscite analogiche Lettura/scrittura 01

Attivazione rele uscita 1 Lettura/scrittura 02 . 0
1: attivata
Attivazione rele uscita 2 Lettura/scrittura 03 0: dlsattlvata 0
1: attivata
0: comando utente
Modalita comando relé Lettura/scrittura 04 1: comando 1
automatico

0: comandi separati
1: tasto unico
0: comando remoto

Forzamento locale Lettura/scrittura 08 i 0
1: comando locale

Modalita funzione ingressi | Lettura/scrittura 05

Intervallo di tempo

. Lettura/scrittura 09 1-255 20
dissolvenza [ms]

Con il comando automatico dei relé (registro n. 04) il modulo provvede a diseccitare i releé quando la
corrispondente uscita analogica assume il valore zero.

Questa impostazione (condizione di default) & particolarmente comoda nel funzionamento in remoto dal
momento che ponendo a zero l'uscita di regolazione si diseccita il corrispondente relé senza la necessita
di inviare uno specifico comando.

Impostando invece il comando utente dei relé occorre agire sui registri 02 e 03 per comandarne
I'accensione e lo speghimento.

Il registro 05 permette infine di scegliere la modalita di regolazione luminosa nel funzionamento in locale.
Con comandi separati (condizione di default) tutti i quattro ingressi vengono utilizzati per la regolazione
secondo la corrispondenza prima indicata. Con comando a tasto unico invece i due ingressin. 2 e n. 4
non sono utilizzati mentre gli ingressi n. 1 e 3 regolano rispettivamente i due canali.

L’attivazione breve dell’ingresso provoca I’ ON/OFF dell’'uscita. La pressione prolungata alternativamente
ne regola l'intensita in aumento o in diminuzione.

Continuando a tenere attivo I'ingresso dopo che l'uscita corrispondente ha raggiunto il valore estremo
(massimo o minimo) dopo una pausa l'uscita inizia la regolazione in senso opposto.

E’ possibile introdurre un raccordo tra valori diversi di ogni uscita in modo da realizzare effetti di
dissolvenza. La funzione di raccordo automatico introduce una rampa per passare dal valore iniziale
dell’'uscita al valore finale richiesto.

Il valore di default della rampa di raccordo é tale da introdure una variazione di un’unita ogni 20ms.
Questa impostazione puo essere modificata scrivendo nel registro 09 I'intervallo di tempo di attesa per la
variazione di un’unita. Impostando il registro a 1 si disattiva la funzionalita.
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R R LR LR
/1 Programma esenpi o di gestione

11 nodul o PN 4] 20A

/1 I pulsanti 1 e 2 dimrerano i 2 canali di uscita

11
R L LR LR PR
11

/1 Defi ni zi one ingressi/uscite

11
R L LR LR PR
R LR R

11 Master PN MAS LI TE

R LR R

DEFINE Pulsl 1254.1 /1 definizione pul santi

DEFINE Puls2 1254.2 /1 definizione pul santi

DEFI NE Puls3 1254.3 /1 definizione pul santi

DEFINE Puls4 1254.4 /1 definizione pul santi

DEFI NE Puls5 1254.5 /1 definizione pul santi

DEFINE Puls6 1254.6 /1 definizione pul santi

DEFINE Puls7 1254.7 /1 definizione pul santi

DEFINE Puls8 1254.8 /1 definizione pul santi

/] definizione |ed fissi
// definizione |ed fissi
// definizione |ed fissi
// definizione |ed fissi
inizi | ed fissi
[/l definizione |ed fissi
// definizione |ed fissi
[/l definizione |ed fissi

il
zZ
m
w
©
o
o1
o1
O~NOU A WN R
~
~
o
@
@
=
N
o
=}
o

DEFI NE Lanmpl O254.9 /1 definizione | ed | anpeggi anti
DEFI NE Lamp2  O254.10 /1 definizione | ed | anpeggi anti
DEFI NE Lamp3 (O254.11 /1 definizione | ed | anpeggi anti
DEFI NE Lamp4  O254.12 /1 definizione | ed | anpeggi anti
DEFI NE Lamp5  O254.13 /| definizione | ed | anpeggi anti
DEFI NE Lamp6  O254. 14 /1 definizione | ed | anpeggi anti
DEFI NE Lanmp7  O254.15 /1 definizione | ed | anpeggi anti
DEFI NE Lamp8  (O254.16 /| definizione | ed | anpeggi anti

A /1 uscita 0-10 prino canal e

B /1 uscita 0-10 secondo canal e
.1 /1l ingresso up prino canale

2 /1 ingresso down prino canale

3 /1l ingresso up secondo canale

4 /1l ingresso down secondo canal e
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R e R R T R
/1] Defi ni zi one vari abili

R e R R T R
I R TP

[/ Definizioni virtuali

I R R P

DEFI NE Commut 1 Vi.1

DEFI NE Conmut 2 V1.2

DEFI NE Di mml V1.5

DEFI NE Di mm®? V1.6

DEFI NE Accesol V2.1

DEFI NE Acceso2 V2.2

DEFI NE Pul santi V2.5

DEFI NE Start V2.6 /1 flag prinma accensione

DEFINE O dPul s1_1 V3.

1 /1 menorie pul santi
DEFINE O dPuls2_1 V3.2

DEFI NE UpDwl V5.1

DEFI NE UpDw2 V5. 2

DEFI NE P_chl V5.5

DEFI NE P_ch2 V5. 6

DEFI NE Cont a V10 /] contatore attesa

DEFI NE Step Vil /| variazione in regol azi one
DEFINE Delta V12 /] variazione in dissol venza
DEFI NE Canal el Vi3 /] valore attuale uscita 1

DEFI NE Canal e2 Vi4 /]l valore attuale uscita 2

R LR R TP

// Definizioni costanti

I LR TP

DEFINE WAIT_R 3 /] attesa [0.5s] per regolare canal e
DEFI NE MAX 255 /] val ore massino uscita DA
DEFINE M N 30 /] valore mnino uscita DA

R e e
/1

/1 Inizio Programa

/1

R e e
RANMBACKUP;

[ R R P

/1 lnpostazioni iniziali

[ R R P

SETSLAVE( Qut 1_1) =125;

SETSLAVE( Qut 2_1) =125;

TI MESLAVE( 10) ;

SETPAR[ 2, 4, 1] ; /1 Pndi2o0a rele in automati co (default)
SETPAR[ 2, 1, 1] ; /1 Pndi2o0a tensione nmax 10V (defaul t)
SETSLAVE( 1 1) = LAST;
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I R

/1 Inizializzazioni prinma accensione

I R

IF [!Start]
Canal el = MAX; /1 valore iniziale uscita 1
Canal e2 = MAX; /1 valore iniziale uscita 2
Step = 2;
Delta = 2;

ENDI F

e

/1 Regol azi oni | um nose canal i

e

P_chl = Pulsl | 1Inl_1;

P_ch2 = Puls2 | 1In2_1;

R e e EE T R P PP

/1 CGestione regol azi one nmanual e

I R EE T R P PP

IF [AdPulsl_1 & (!P_chl) & (Conta < WVAIT_R)]
Commut 1 = QON;
IF [Canalel < MN Canalel = MN, END F

ENDI F
IF [P_chl & (Conta >= WAIT_R)]

Dimml = QN

I'F [!Accesol] Commut1 = ON; ENDI F
ENDI F

A dPuls1_1 = P_chi;

IF [AdPuls2_1 & (!P_ch2) & (Conta < WAIT_R)]
Commut 2 = QON;
IF [Canale2 < MN Canale2 = MN, END F

ENDI F
IF [P_ch2 & (Conta >= WAIT_R)]

Dim2 = QN

I'F [!Acceso2] Commut 2 = ON; ENDI F
ENDI F
A dPul s2_1 = P_ch2;
e
/1l Regol azi one canale 1
e

UpDwl = T[ Di m] ;
I F [UpDwl & Di mmi]

Canal el = Canal el + Step;

IF [Canal el > MAX] Canal el = MAX; END F
END F

IF [!UpDMl & Di mmi]

Canal el = Canalel - Step;

IF [Canalel < MN Canalel = MN, END F
END F
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UpDw2 = T[ D m®] ;
I F [UpDw2 & D mm?]

Canal e2 = Canal e2 + Step;

I F [Canal e2 > MAX] Canal e2 = MAX; END F
END F

IF [!UpDw2 & Di m?2]

Canal e2 = Canal e2 - Step;

IF [Canale2 < MN Canale2 = MN, END F
END F

R
/1 Cestione attivazi one canali

R R
Accesol = T[ Conmut 1] ;

Acceso2 = T[ Commut 2] ;

Pul santi = Pul sl | Pul s2;

Conta = CNT1[PWM 2,3, ON], ON, !Pulsanti];

| F[ Acceso1l]
Qutl_ 1
ELSE
Qutl_1
END F

I
%
>
o
o
=

"
e

| F[ Acceso2]
Qut2_1
ELSE
Qut2_1
END F

Canal e2;

"
e

/1l Settaggi finali

(Qutl 1 !'= 0);
(Qut2_1 !'= 0);

= OFF;
= OFF;
= OFF;
Di mm2 = CFF;
= ON;
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4.15 — Modulo PN 2120WP

Il modulo PN 2I120WP & un modulo misto ingresso/uscita che dispone di 6 ingressi digitali (di cui 4 a
pulsante sul frontale) e di 2 uscite digitali a relé con fusibile di protezione integrato in modo da consentire
il collegamento diretto di utenze senza necessita di ulteriori cablaggi esterni. L’alimentazione dei circuiti
di potenza risulta protetta dalle sovracorrenti dal fusibile di bordo utilizzando fusibili rapidi con If=4A
max.

Le risorse del modulo PN 2120WP vengono gestite come in un normale modulo dotato di ingressi e uscite
digitali secondo la seguente corrispondenza:

- pulsante 1: ingresso n° 1 (1=0N) Ix.1
- pulsante 2: ingresso n° 2 (1=0N) I1x.2
- pulsante 3: ingresso n° 3 (1=0N) 1.3
- pulsante 4: ingresso n° 4 (1=0N) I1x.4
- ingresso aux 1: ingresso n° 5 (1=0N) IX.5
- ingresso aux 2: ingresso n° 6 (1=0N) I1X.6
- relé REL1: uscita n® 1 (1=0N) Oox.1
- relé REL2: uscita n° 2 (1=0N) Ox.2

essendo x I'indirizzo del modulo.

Lo stato del fusibile viene visualizzato sul pannello frontale con il led FUSE (led acceso=fusibile interrotto)
e puo essere rilevato dal modulo master.

- stato fusibile: ingresso n° 7 (1=fusibile interrotto) I1X.7
L’accensione del led avviene solo con almeno un’uscita attivata e carico collegato.
Ad es. si voglia comandare I'accensione di due luci dai primi due pulsanti o da due pulsanti collegati agli

ingressi ausiliari. 1 pulsanti 3 e 4 svolgono la funzione rispettivamente di accensione e spegnimento
totale.

R LR LR
/1 Programma esenpi o di gestione

11 nodul o PN 2] 20WP

11
L R L LR R
11

/1 Defi ni zi one ingressi/uscite

11
L R L LR R
DEFINE Puls_1 11.1 /1 definizione pul santi

DEFI NE Puls_2 11.2 /1 definizione pul santi

DEFI NE Puls_3 11.3 /1 definizione pul santi

DEFI NE Puls_4 11.4 /1 definizione pul santi

DEFI NE | n_Aux1 11.5 /1 definizione ingressi

DEFI NE | n_Aux2 11.6 /1 definizione ingressi

DEFI NE Fuse 11.7 /] stato fusibile

DEFI NE Luce_1 o1 /1 definizione uscite

DEFI NE Luce_2 o1. 2 /1 definizione uscite

DEFI NE Led_Fuse oL 7 /1 led stato fusibile

T[Puls_1 | In_Auxl | (Puls_3 & !Luce_1) | (Puls_4 & Luce_1)];
T[Puls_2 | In_Aux2 | (Puls_3 & !Luce_2) | (Puls_4 & Luce_2)];

Al=ALM " Al | arme mancanza"," fusibile 1", OFF, ON, Fuse];
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4.16 — Modulo PN 4140W

Il modulo PN 4140W é un modulo misto ingresso/uscita che dispone di 4 ingressi digitali optoisolati e di 4
uscite digitali a relé in modo da consentire il collegamento diretto di utenze senza necessita di ulteriori
cablaggi esterni.

Le risorse del modulo PN 4140W vengono gestite in parte mediante comandi dedicati ed in parte come un
normale modulo dotato di ingessi ed uscite digitali secondo la seguente corrispondenza:

- ingresso 1: ingresso n° 1 (1=0N) Ix.1
- ingresso 2: ingresso n° 2 (1=0N) 1x.2
- ingresso 3: ingresso n° 3 (1=0N) 1X.3
- ingresso 4: ingresso n° 4 (1=0N) I1x.4
- relé REL1: uscita n® 1 (1=0N) Oox.1
- relé REL2: uscita n°® 2 (1=0N) Oox.2
- relé REL3: uscita n°® 3 (1=0N) Ox.3
- relé REL4: uscita n°® 4 (1=0N) Ox.4

essendo x I'indirizzo del modulo.

Su tutti gli ingressi € possibile inserire un filtro software per eliminare falsi contatti in caso di segnali
molto disturbati. E’ inoltre possibile selezionare da software lo stato di riposo dell’ingresso (NO o NC)
senza dover coinvolgere il programma utente del modulo master.

Oltre che come generico modulo di ingresso e uscita, il modulo PN 4140W pu0 essere utilizzato per
svolgere particolari funzioni selezionabili in fase di inizializzazione del programma.

Funzione contatore impulsi

E’ una funzionalita presente in automatico su tutti gli ingressi nel normale funzionamento.

Tale funzionalita permette il conteggio indipendente delle commutazioni di ciascuno dei quattro ingressi
con una frequenza massima di 400Hz per ogni canale.

Il valore del conteggio viene letto con la direttiva READ e viene azzerato dopo ogni lettura, dunque il
valore letto & sempre il numero di impulsi rilevati tra due letture successive.

Modalita tapparella

Attivando questa modalita gli ingressi e le uscite del modulo non vengono piu gestiti dal modulo master,
ma garantiscono il funzionamento indipendente di due automazioni (tapparelle o tende) secondo le
seguente corrispondenza:

ingressi 1-2: pulsanti salita-discesa motore 1
uscite 1-2: comandi salita-discesa motore 1
ingressi 3-4: pulsanti salita-discesa motore 2
uscite 3-4: comandi salita-discesa motore 2

Lo stato degli ingressi e delle uscite é tuttavia accessibile da master per la realizzazione di funzioni
complesse come I'apertura o chiusura centralizzata o in sequenza delle automazioni.

Per sua natura la modalita tapparella puo essere impostata per coppie di ingressi/uscite e quindi solo i
due bit meno significativi del registro sono operativi (bit 1 per la coppia 1-2; bit 2 per la coppia 3-4).

Modalita locale

Come per tutti i moduli misti, ossia dotati sia di ingressi che di uscite a relé, esiste la possibilita di
attivare una modalita locale in caso di avaria bus.

In tale modalita di funzionamento, ciascuna uscita dipende dal corrispondente ingresso con comando
passo-passo o con comando mantenuto. In tal modo risulta sempre garantito il comando locale ad es. di
un punto luce anche in caso di avaria del sistema.

Tale modalita € automaticamente disabilitata su una coppia di ingressi/uscite se su quella coppia &
attivata la modalita tapparella; e tuttavia possibile ad es. impostare contemporaneamente la modalita
tapparella sulla coppia di ingressi/uscite 3-4, la modalita locale passo-passo sull’'uscita 1 e quella con
comando mantenuto sull’'uscita 2.
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Le diverse impostazioni di funzionamento sono gestite mediante la direttiva SETPAR (per la scrittura) o
READ (per la lettura) (vedi § 3.14) ai seguenti indirizzi:

Grandezza Accesso Indirizzo Range Default
Te_mpo di _fl_ltragglo Lettura/scrittura 03 0-255 50
ingressi in ms
Modalita tapparella Lettura/scrittura 05 0: fjlsattlvata 00b
1: attivata
Durata corsa tapparella in Scrittura 06 0-255 32
multipli di 0.5s
Conteggio impulsi Lettura 07 0-255 0
ingresso 1
Conteggio impulsi Lettura 08 0-255 0
ingresso 2
Conteggio impulsi Lettura 09 0-255 0
ingresso 3
Conteggio impulsi Lettura 10 0-255 0
ingresso 4
Stato uscite Lettura 11 - - 0000b
Abilitazione modalita Lettura/scrittura o5 0: fjlsattlvata 1
locale 1: attivata
Selezione ingressi attivi . O: attivo basso
alti (NO) o bassi (NC) Lettura/scrittura 34 1: attivo alto 1111b
Modalita funzionamento Lettura/scrittura 35 0: c_omando diretto 1111b
locale 1: passo-passo
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LR

/1 Programma esenpi o di gestione

11 nodul o PN 41 40V

LR
LR

/1 Defi ni zi one ingressi/uscite
LR

DEFINE Puls_1 11.1 /1 definizione pul santi

DEFI NE Puls_2 11.2 /1 definizione pul santi

DEFI NE Puls_3 11.3 /1 definizione pul santi

DEFI NE Puls_4 11.4 /1 definizione pul santi

DEFI NE Luce_1 o1 /1 definizione uscite

DEFI NE Luce_2 o1. 2 /1 definizione uscite

DEFINE Salita o1 3 /1 definizione uscite

DEFI NE Di scesa Ol 4 /1 definizione uscite

DEFI NE Pul s_Up 110.1 /1 pul sante apertura centralizzata

DEFI NE Pul s_Dw 110.2 /1 pul sante chiusura centralizzata
LR R

/1 Defi ni zi one registri

LR R

DEFI NE LOCAL_MODE 35 /1 Sceglie la nodalita di lavoro di ogni singolo relé
DEFI NE USE_LOCAL 25 /] Abilita nodalita locale per intervento di SETSLAVE
DEFI NE | NPUT_DEBOUNCE 3 /1l Tenmpo filtraggio ingressi espresso in mllisecondi
DEFI NE SHUTTER_SEL 5 /1 Abilita nodalita tapparella

DEFI NE SHUTTER_TI ME 6 /| Tenpo escursione tapparella espresso in 0.5 secondi
DEFI NE COUNTER_I 1 7 /1 Conteggio inpulsi ingressi 1

DEFI NE COUNTER_I 2 8 /1 Conteggio inpulsi ingressi 2

DEFI NE COUNTER_I 3 9 /1 Conteggio inpulsi ingressi 3

DEFI NE COUNTER_I 4 10 /1 Conteggio inpulsi ingressi 4

DEFI NE | NPUT_LEVEL 34 /1 Sceglie la polarita ingressi in nodalita |ocale
DEFI NE RESET 170 /!l Resetta a valori di fabbrica

R R Rt

/1 Definizioni di costanti

R R Rt

DEFI NE MODULE 1 /1 Indirizzo nodul o

R R Rt

/1 Definizioni di variabili

R R Rt

DEFI NE Rel ativeOnt Vi

DEFI NE Tot al Cnt V2

R R Rt

/1 I npostazioni iniziali

R R Rt

SETSLAVE( OMODULE) = 00000001b; // In caso di avaria il rele 1 chiude

TI MESLAVE( 2) ; /1 lnposta il tenpo di intervento del SETSLAVE
LR R

/1 lnposto nodalita locale uscite 1 e 2
/! Rele 1. nodalita diretta
/! Rele 2: nodalita passo passo

SETPAR[ MCDULE, LOCAL_MCDE, 00000010b];
SETPAR[ MODULE, USE_LOCAL, 1]; /1 Abilito nodalita |ocal e dopo SETSLAVE
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e

/'l l1nposto nodalita tapparella per
/] uscite 3 e 4 - escursione in 20 sec

SETPAR[ MODULE, SHUTTER_SEL, 00000010b] ;
SETPAR[ MODULE, SHUTTER TI ME, 40] ;

e

/1 Equazi oni i npi anto
e

Luce_1 = T[Pul s_1];

Luce_2 = T[Pul s_2];

Salita = SHOT[ 10, Puls_Up]; /] apertura centralizzata
Di scesa = SHOT[ 10, Pul s_Dwj; /1 chiusura centralizzata
/1 Leggo il containpulsi dell'ingresso 1

Rel ativeCnt = READ[ MODULE, COUNTER [1];

/1 Se il conteggio relativo non & nullo, ossia ci

/1 incremento il conteggio totale
| F[Rel ativeCnt != 0]

Total Cnt = Total Ont + Rel ati veOnt;

ENDI F;

sono stati

i mpul si dall'ultim lettura,
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4.17— Modulo PN 8180

Il modulo PN 8180 & un modulo misto ingresso/uscita che dispone di 8 ingressi digitali optoisolati e di 8
uscite digitali a relé in modo da consentire il collegamento diretto di utenze senza necessita di ulteriori
cablaggi esterni.

Le risorse del modulo PN 8180 vengono gestite in parte mediante comandi dedicati ed in parte come un
normale modulo dotato di ingessi ed uscite digitali secondo la seguente corrispondenza:

- ingresso 1: ingresso n° 1 (1=0N) Ix.1
- ingresso 2: ingresso n° 2 (1=0N) 1x.2
- ingresso 3: ingresso n° 3 (1=0N) 1X.3
- ingresso 4: ingresso n° 4 (1=0N) I1x.4
- ingresso 5: ingresso n° 5 (1=0N) I1X.5
- ingresso 6: ingresso n° 6 (1=0N) I1X.6
- ingresso 7: ingresso n° 7 (1=0N) IX.7
- ingresso 8: ingresso n° 8 (1=0N) 1.8
- relé REL1: uscita n® 1 (1=0N) Oox.1
- relé REL2: uscita n° 2 (1=0N) Ox.2
- relé REL3: uscita n°® 3 (1=0N) Ox.3
- relé REL4: uscita n°® 4 (1=0N) Ox.4
- relé REL5: uscita n® 5 (1=0N) Ox.5
- relé REL6: uscita n°® 6 (1=0N) Ox.6
- relé REL7: uscita n°® 7 (1=0ON) Oox.7
- relé REL8: uscita n°® 8 (1=0N) Ox.8

essendo x l'indirizzo del modulo.

Su tutti gli ingressi € possibile inserire un filtro software per eliminare falsi contatti in caso di segnali
molto disturbati. E’ inoltre possibile selezionare da software lo stato di riposo dell’ingresso (NO o NC)
senza dover coinvolgere il programma utente del modulo master.

Oltre che come generico modulo di ingresso e uscita, il modulo PN 8180 puo0 essere utilizzato per svolgere
particolari funzioni selezionabili in fase di inizializzazione del programma.

Modalita tapparella

Attivando questa modalita gli ingressi e le uscite del modulo non vengono piu gestiti dal modulo master,
ma garantiscono il funzionamento indipendente di quattro automazioni (tapparelle o tende) secondo le
seguente corrispondenza:

ingressi 1-2: pulsanti salita-discesa motore 1
uscite 1-2: comandi salita-discesa motore 1
ingressi 3-4: pulsanti salita-discesa motore 2
uscite 3-4: comandi salita-discesa motore 2
ingressi 5-6: pulsanti salita-discesa motore 3
uscite 5-6: comandi salita-discesa motore 3
ingressi 7-8: pulsanti salita-discesa motore 4
uscite 7-8: comandi salita-discesa motore 4

Lo stato degli ingressi e delle uscite é tuttavia accessibile da master per la realizzazione di funzioni
complesse come I'apertura o chiusura centralizzata o in sequenza delle automazioni.

Per sua natura la modalita tapparella puo essere impostata per coppie di ingressi/uscite e quindi solo i
quattro bit meno significativi del registro sono operativi (bit 1 per la coppia 1-2; bit 2 per la coppia 3-4;
bit 3 per la coppia 5-6; bit 4 per la coppia 7-8).

Modalita locale

Come per tutti i moduli misti, ossia dotati sia di ingressi che di uscite a relé, esiste la possibilita di
attivare una modalita locale in caso di avaria bus.

In tale modalita di funzionamento, ciascuna uscita dipende dal corrispondente ingresso con comando
passo-passo o con comando mantenuto. In tal modo risulta sempre garantito il comando locale ad es. di
un punto luce anche in caso di avaria del sistema.
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Tale modalita € automaticamente disabilitata su una coppia di ingressi/uscite se su quella coppia &
attivata la modalita tapparella; € tuttavia possibile ad es. impostare contemporaneamente la modalita
tapparella sulle coppie di ingressi/uscite 3-4 e 5-6, la modalita locale passo-passo sull’'uscita 1, 7 e 8 e
quella con comando mantenuto sull’'uscita 2.

Le diverse impostazioni di funzionamento sono gestite mediante la direttiva SETPAR (per la scrittura) o
READ (per la lettura) (vedi § 3.14) ai seguenti indirizzi:

Grandezza Accesso Indirizzo Range Default
Te_mpo di _f|_|tragg|o Lettura/scrittura 03 0-255 50
ingressi in ms
R . 0: disattivata
Modalita tapparella Lettura/scrittura 05 ) - 0000b
1: attivata
Durata corsa tapparella in Scrittura 06 0-255 32
multipli di 0.5s
Stato uscite Lettura 11 - - 0000 0000b
Abilitazione modalita Lettura/scrittura o5 0: fjlsattlvata 1
locale 1: attivata
Selezione ingressi attivi . O: attivo basso
- . L t 4 . 1111 1111
alti (NO) o bassi (NC) ettura/scrittura 3 1: attivo alto b
Modalita funzionamento Lettura/scrittura 35 0: comando diretto 1111 1111b
locale 1: passo-passo
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4.18 — Modulo PN HUMI

I moduli PN HUMI sono moduli con la funzionalita di umidostato e termostato ambiente.
Sul modulo sono inoltre presenti un ingresso ausiliario ed un relé di appoggio.

I moduli PN HUMI sono dunque moduli che riuniscono in un unico indirizzo:

- due ingressi analogici ad 8 bit
- un uscita digitale: comando relé
- un ingresso digitale: ingresso ausiliario

Il modulo PN HUMI viene dunque gestito come un normale modulo dotato di ingressi analogici ed uscite
ed ingressi digitali secondo la seguente corrispondenza:

- ingresso ausiliario: ingresso n° 1 (1=0N) Ix:1
- comando relé ausiliario: uscita n® 1 (1=0N) Ox.1

essendo X lI'indirizzo del modulo.

I valori di umidita e temperatura devono essere letti mediante la direttiva READ (vedi § 3.14) con la
seguente corrispondenza:

GRANDEZZA Indirizzo Range
Umidita relativa o
(in decimi di punto percentuale) ! 0-1.000 (0-100%)
Temperatura 2 0-1.200 (0-120°C)

(in decimi di grado)

NOTA: si raccomanda di interrogare il modulo a intervalli regolari (pausa minima 30s tra letture
successive) perché l'interrogazione continua del sensore produce un riscaldamento dello stesso che si
traduce in un errore di lettura.

E’ tuttavia possibile correggere eventuali offset di temperatura dovuti ad errate installazioni mediante la
direttiva SETPAR al seguente indirizzo:

- offset di lettura temperatura: indirizzo 14

Esempio di utilizzo del modulo:

I R

/1 Progranmma deno gesti one PN HUM

I R

DEFI NE REG HUM DI TY 1 /1 Umdita relativa (x10)

DEFI NE REG TEMPERATURE 2 /1 Tenperatura (x10)

DEFI NE MOD_ADDRESS 1 /1 Indirizzo nodulo PN HUM

FLOAT : Humi /1l Variabile valore convertito

FLCAT : Tenp /1l Variabile valore convertito

V1 = READ[ MOD_ADDRESS, REG HUM DI TY]; /] Lettura registro umdita relativa
V2 = READ[ MOD_ADDRESS, REG TEMPERATURE] ; /] Lettura registro tenperatura
Hum = I TOF[ V1] / 10.0; /1 Conversione del valore letto in %
Tenp = I TOF[ V2] / 10.0; /1l Conversione del valore letto in °C
T T

/'l Visualizzazione dei dati letti

T T

ML = MESS[ "RH  %Hum % %% ","T: Wemp% C ", OFF, OFF, P\M 2, 2, ON];
D254=M;
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4.19 — Modulo PN 41202PT

Il modulo misto ingresso/uscita PN 41202PT dispone di 4 ingressi digitali optoisolati, di 2 uscite digitali a
rele e di 2 ingressi analogici per sonda PT100 o PT1000.

I moduli PN 41202PT sono dunque moduli che riuniscono in un unico indirizzo:

- due ingressi analogici ad 8 bit
- due uscite digitali: comando relé 1 e 2
- quattro ingressi digitali: ingresso ausiliari 1-4

Il modulo PN 41202PT viene dunque gestito come un normale modulo dotato di ingressi analogici (vedi
81.2.1) ed uscite ed ingressi digitali secondo la seguente corrispondenza:

- temperatura canale 1: ingresso analogico 1 Ix:A
- temperatura canale 2: ingresso analogico 2 Ix:B
- comando relée 1: uscita n® 1 (1=0ON) Ox.1
- comando rele 2: uscita n° 2 (1=0N) Ox.2

essendo x l'indirizzo del modulo.
La temperatura viene letta come variabile intera ad 8 bit con la seguente corrispondenza:

1 =0.196 [°C] scala 0 , 50°C
1 =0.392 [°C] scala 0, 100°C

Lo stato degli ingressi puo essere letto mediante la direttiva READ (vedi 8§ 3.14) all’indirizzo O con la
seguente corrispondenza:

- ingresso 1 bit 1 (0 = OFF, 1 = ON)
- ingresso 2 bit 2 (0 = OFF, 1 = ON)
- ingresso 3 bit 3 (0 = OFF, 1 = ON)
- ingresso 4 bit 4 (0 = OFF, 1 = ON)

Esempio di utilizzo del modulo:

LR L

/1 Progranma deno gestione PN 41 2Q2PT
LR L

DEFINE CH A 11:A /1l ingresso prino canale
DEFINE CHB 11:B /'l ingresso secondo canal e
DEFI NE Aeroterno_1 QL. 1 /1l consenso aeroterno 1
DEFI NE Aeroterno_2 QL. 2 /1 consenso aeroterno 2
DEFI NE KC 0. 196 /1 fattore di conversione
DEFI NE KI 3 /1 valore isteresi

DEFI NE | ngressi Vi

DEFINE In_1 V1.1

DEFINE In_2 V1.2

DEFINE In_3 V1.3

DEFINE [In_4 V1.4

DEFI NE Fascia_1 V100. 1

DEFI NE Fascia_2 V100. 2

DEFI NE Fascia_On V100. 3

DEFI NE Set Term V101

DEFI NE Set TernmNotte V102

DEFINE Tenp_rif V103

FLCAT : Tenpl /1 Variabile valore convertito canale 1
FLCAT : Tenp2 /1 Variabile valore convertito canale 2
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I R

/1 Programma utente

I R

Ingressi = READ 1, 0] ; /] Lettura registro stato ingressi

Set Term = WAR[ " Tenp desi derata", 5, 35, 1, 18] ; /] set point giorno
Set TermNotte = UVAR "Tenp notturna", 5, 15, 1, 6]; /] set point notte
e e L

/1 il riscal danento vi ene acceso nelle fasce orarie previste

/1 oppure per 30 minuti alla pressione del pul sante di zona
e L
Fascia_1 = UPR{ "Fascia Ternol", Lu-Sa, 6:30, 11:30];

Fascia_2 = UPR{ "Fasci a Terno2", Lu-Ve, 13:00, 18:30];

Fascia_On = Fascia_1 | Fascia_2 | SHOT[18000, In_2 | In_4];

Tenpl
Tenp2

KC*1 TOF[ CH_A] ; /'l Conversione del valore letto in °C
KC*1 TOF[ CH_B] ; /'l Conversione del valore letto in °C

I F [ Fasci a_On]

Tenp_rif = FTO[ITOF[ Set Ternm / K(;

Aeroterno_1 = I ST[CH A Tenp_rif - K, Tenp_rif + KI]; // isteresi zona 1

Aeroterno_2 = I ST[CH B, Tenp_rif - K, Tenp_rif + KI]; // isteresi zona 2
ELSE

Tenp_rif = FTO[ITOF[ Set TermNotte] / K(C;
Aeroterno_1 = I ST[CH A Tenp_rif - K, Tenp_rif + KI]; // isteresi zona 1
Aeroterno_2 = I ST[CH B, Tenp_rif - K, Tenp_rif + KI]; // isteresi zona 2
ENDI F
I e
/1 Defi ni zi one al | arm
I e
Al = ALM"Scatto ternica","Aeroterno 1", QN,ON, I n_1];
A2 = ALM "Scatto ternica","Aeroterno 2", QN,ON, I n_3];
T
/'l Visualizzazione dei dati letti
i

ML = MESS["T Cha: %Fenpl% ","T Chb: 9%lenp2% ", OFF, OFF, PPM 1,1, ON|];
D254=ML;
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4.20 — Modulo PN CVM

Il prodotto PN CVM e costituito da un modulo da guida DIN che permette I'interfacciamento al bus PICnet
dello strumento di misura multifunzione per grandezze elettriche prodotto da ASITA mod. CVM-MINI
CVM/M/RSA4C2.

Gli analizzatori della gamma CVM-MINI sono strumenti programmabili per la misura, il calcolo e la
visualizzazione di tutti i principali parametri delle linee elettriche trifase e trifase con neutro sia
equilibrate che squilibrate.

Attraverso il modulo PN CVM é possibile riportare sul bus PICnet la maggior parte delle grandezze
misurate dallo strumento.

Per ottimizzare il flusso di dati le grandezze sono state divise in due gruppi che vengono aggiornati con
differente frequenza. Le grandezze ad alta priorita hanno un tempo di rinfresco di circa 10 secondi,
mentre quelle a bassa priorita vengono aggiornate con frequenza di circa un minuto.

Nel seguito I'’elenco delle grandezze disponibili ed il corrispondente indirizzo di lettura.

Tutte le grandezze sono accessibili mediante la direttiva READ (vedi 8 3.14) con la seguente
corrispondenza:

ALTA PRIORITA’ BASSA PRIORITA’
Parametro Addr. Parametro Addr.
Tensione istantanea — V1 0 Tensione massima — V1 26
Corrente istantanea — Al 1 Corrente massima — Al 27
Tensione istantanea — V2 2 Tensione massima — V2 28
Corrente istantanea — A2 3 Corrente massima — A2 29
Tensione istantanea — V3 4 Tensione massima — V3 30
Corrente istantanea — A3 5 Corrente massima — A3 31
Potenza Attiva trifase istantanea 6 Potenza Attiva trifase massima 32
Pot. Induttiva trifase istantanea 7 Pot. Induttiva trifase massima 33
Pot. Capacitiva trifase istantanea 8 Pot. Capacitiva trifase massima 34
Fattore di potenza istantaneo 9 Fattore di potenza massimo 35
Frequenza istantanea 10 Frequenza massima 36
Tensione L1-L2 istantanea 11 Tensione L1-L2 massima 37
Tensione L2-L3 istantanea 12 Tensione L2-L3 massima 38
Tensione L3-L1 istantanea 13 Tensione L3-L1 massima 39
Distorsione armonica istant. V1 14 Distorsione armonica max. V1 40
Distorsione armonica istant. V2 15 Distorsione armonica max. V2 41
Distorsione armonica istant. V3 16 Distorsione armonica max. V3 42
Distorsione armonica istant. Al 17 Distorsione armonica max. Al 43
Distorsione armonica istant. A2 18 Distorsione armonica max. A2 44
Distorsione armonica istant. A3 19 Distorsione armonica max. A3 45
Energia Attiva istantanea 20 Potenza Apparente massima 46
Energia Induttiva istantanea 21 Tensione minima — V1 47
Energia Capacitiva istantanea 22 Corrente minima — Al 48
Potenza Apparente istantanea 23 Tensione minima — V2 49
Massima Domanda istantanea 24 Corrente minima — A2 50
Massima Domanda massima 25 Tensione minima — V3 51
Corrente minima — A3 52
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BASSA PRIORITA’ (continua) BASSA PRIORITA’

Parametro Addr. Parametro Addr.
Potenza Attiva trifase minima 53 Potenza attiva istantanea fase 2 71
Pot. Induttiva trifase minima 54 Potenza reattiva istantanea fase 2 72
Pot. Capacitiva trifase minima 55 Fattore di potenza istant. fse 2 73
Fattore di potenza minimo 56 Potenza attiva istantanea fase 3 74
Frequenza minima 57 Potenza reattiva istantanea fase 3 75
Tensione L1-L2 minima 58 Fattore di potenza istant. fse 3 76
Tensione L2-L3 minima 59 Corrente di neutro istantanea 77
Tensione L3-L1 minima 60 Potenza attiva massima fase 1 78
Distorsione armonica min. V1 61 Potenza reattiva massima fase 1 79
Distorsione armonica min. V2 62 Fattore di potenza max. fase 1 80
Distorsione armonica min. V3 63 Potenza attiva massima fase 2 81
Distorsione armonica min. Al 64 Potenza reattiva massima fase 2 82
Distorsione armonica min. A2 65 Fattore di potenza max. fase 2 83
Distorsione armonica min. A3 66 Potenza attiva massima fase 3 84
Potenza Apparente minima 67 Potenza reattiva massima fase 3 85
Potenza attiva istantanea fase 1 68 Fattore di potenza max. fase 3 86
Potenza reattiva istantanea fase 1 69 Corrente di neutro massima 87
Fattore di potenza istant. fase 1 70

Esempio di utilizzo del modulo:

LR

/1 Progranma deno gesti one PN CVM

LR

DEFINE CVM 22 /1 indirizzo del nodul o

DECL(I CVM ; /1 Dichiarazione fittizia per mantenere |a conuni cazi one
/1 continua e per fare rilevare il nodul o dal naster

SETPAR[ CvM 130, 1]; /1 1 nposta baudrate di conunicazione con CVM a 19200

V1l = READ CvM O0]; /'l Legge tensione L1

V2 = READJCVM 10]; /'l Legge frequenza

V3 = READ]CVM 14]; /'l Legge THD% di V1

ML = MESS["VL1 W1%F /2% ", "THD 9®/1 W/3%, OFF, OFF, PW\M 2, 2, ON];

D254 = ML;
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4.21 — Modulo PN TAI
Il prodotto PN TAI & una scheda di interfaccia per centrali antintrusione mod. TECNOALARM TP16/256.

Mediante questa interfaccia l'intera centrale viene vista come un singolo modulo della rete PICnet,
consentendo una completa integrazione dell’automazione impianti con la sicurezza.

Ciascuna zona o settore pu0 essere oggetto di supervisione e controllo e puo essere utilizzata per la
realizzazione di scenari o sequenze di eventi.

Attraverso il modulo PN TAIl e possibile riportare sul bus PICnet tutte le informazioni relative al
funzionamento della centrale ed effettuare le principali impostazioni di funzionamento ed in particolare:

attivare / disattivare programmi

inserire / escludere zone

leggere lo stato di tamper di una zona

leggere lo stato di intrusione di una zona

leggere lo stato di inserimento / esclusione di una zona
leggere lo stato dei programmi

Le diverse impostazioni di funzionamento sono gestite mediante la direttiva SETPAR (per la scrittura) o
READ (per la lettura) (vedi § 3.14) ai seguenti indirizzi:

REGISTRI di CENTRALE
Parametro Addr.
Primo numero password centrale 1
Secondo numero password centrale 2
Terzo numero password centrale 3
Quarto numero password centrale 4
Quinto numero password centrale 5
Sesto numero password centrale 6
Stato di esclusione delle zone. 10-25
Ogni parola riporta lo stato di 16 zone bit per bit
Stato di allarme delle zone. 26-41
Ogni parola riporta lo stato di 16 zone bit per bit
Stato di allarme tamper delle zone. 4257
Ogni parola riporta lo stato di 16 zone bit per bit
Stato di attivita delle zone. 58-73
Ogni parola riporta lo stato di 16 zone bit per bit
Stato di attivita delle zone. 74-89
Ogni parola riporta lo stato di 16 zone bit per bit
Attivazione zone 90
Disattivazione zone 91
Attivazione programmi 106
Disattivazione programmi 107
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Esempio di utilizzo del modulo:

/1l Registri password di accesso alla centrale

DEFI NE REG_CCDE 1
DEFI NE REG_CCDE 2
DEFI NE REG_CCDE_3
DEFI NE REG_CCDE_4
DEFI NE REG_CCDE 5
DEFI NE REG_CCDE 6

O WNE

/1l Registri stato esclusione delle zone 1->256

/1l Qgni registro & conposto da 16bit, ogni bit rappresenta una zona in ordi ne crescente.
/1 Esenpio: il bit nmeno significativo del REG ZONE_EXCL_O rappresenta |la zona 1 nentre il
/1 piu significativo |a zona 16 e cosi via.

DEFI NE REG_ZONE_EXCL_O 10
DEFI NE REG_ZONE_EXCL_1 11
DEFI NE REG_ZONE_EXCL_2 12
DEFI NE REG_ZONE_EXCL_3 13
DEFI NE REG_ZONE_EXCL_4 14
DEFI NE REG_ZONE_EXCL_5 15
CL_6

DEFI NE REG ZONE_EX 16
DEFI NE REG ZONE_EXCL_7 17
DEFI NE REG ZONE_EXCL_8 18
DEFI NE REG ZONE_EXCL_9 19
DEFI NE REG ZONE_EXCL_10 20
DEFI NE REG ZONE_EXCL_11 21
DEFI NE REG ZONE_EXCL_12 22
DEFI NE REG ZONE_EXCL_13 23
DEFI NE REG ZONE_EXCL_14 24
DEFI NE REG ZONE_EXCL_15 25

/1l Registri stato allarme intrusione delle zone 1->256
/1 Qgni registro & conposto da 16bit, ogni bit rappresenta lo stato dell'allarne
/1 intrusione di una zona.

DEFI NE REG_ ZONE_ALM IN_O 26
DEFI NE REG ZONE_ALM IN_1 27
DEFI NE REG ZONE_ALM I N_2 28
DEFI NE REG_ ZONE_ALM I N_3 29
DEFI NE REG_ ZONE_ALM I N_4 30
DEFI NE REG_ZONE_ALM I N_5 31
DEFI NE REG_ ZONE_ALM I N_6 32
DEFI NE REG_ ZONE_ALM I N_7 33
DEFI NE REG_ZONE_ALM I N_8 34
DEFI NE REG_ ZONE_ALM I N_9 35
DEFI NE REG_ ZONE_ALM I N_10 36
DEFI NE REG ZONE_ALM IN_11 37
DEFI NE REG_ ZONE_ALM I N_12 38
DEFI NE REG_ ZONE_ALM I N_13 39
DEFI NE REG ZONE_ALM I N_14 40
DEFI NE REG ZONE_ALM I N_15 41

/] Registri stato allarne tanper delle zone 1->256
/1l Qgni registro & conposto da 16bit, ogni bit rappresenta lo stato dell'allarme tanper
/1 di una zona.

DEFI NE REG_ZONE_TAMPER_O 42
DEFI NE REG_ZONE_TAMPER 1 43
DEFI NE REG_ZONE_TAMPER_2 44
DEFI NE REG_ZONE_TAMPER 3 45
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DEFI NE
DEFI NE
DEFI NE
DEFI NE
DEFI NE
DEFI NE
DEFI NE
DEFI NE
DEFI NE
DEFI NE
DEFI NE
DEFI NE

/'l Reg
/1 Qgni

REG ZONE_TAMPER 4
REG ZONE_TAMPER 5
REG ZONE_TAMPER 6
REG ZONE_TAMPER 7
REG ZONE_TAMPER 8
REG ZONE_TAMPER 9
REG ZONE_TAMPER 10
REG ZONE_TAMPER 11
REG ZONE_TAMPER 12
REG ZONE_TAMPER 13
REG ZONE_TAMPER 14
REG ZONE_TAMPER 15

stri stato zona attiva delle zone 1->256

regi stro e conposto da 16bit,

// di una zona

DEFI NE
DEFI NE
DEFI NE
DEFI NE
DEFI NE
DEFI NE
DEFI NE
DEFI NE
DEFI NE
DEFI NE
DEFI NE
DEFI NE
DEFI NE
DEFI NE
DEFI NE
DEFI NE

/'l Reg

/1 Qgni
/1l che

DEFI NE
DEFI NE
DEFI NE
DEFI NE
DEFI NE
DEFI NE
DEFI NE
DEFI NE
DEFI NE
DEFI NE
DEFI NE
DEFI NE
DEFI NE
DEFI NE
DEFI NE
DEFI NE

/'l Reg
/1 Qgni

DEFI NE
DEFI NE
DEFI NE
DEFI NE
DEFI NE
DEFI NE
DEFI NE
DEFI NE
DEFI NE

REG ZONE_ACTI VE_0
REG ZONE_ACTI VE_1
REG_ZONE_ACTI VE_2
REG ZONE_ACTI VE_3
REG ZONE_ACTI VE_4
REG ZONE_ACTI VE 5
REG ZONE_ACTI VE_6
REG ZONE_ACTI VE_7
REG ZONE_ACTI VE_8
REG_ZONE_ACTI VE_9
REG ZONE_ACTI VE_10
REG_ZONE_ACTI VE_11
REG_ZONE_ACTI VE_12
REG_ZONE_ACTI VE_13
REG ZONE_ACTI VE_14
REG ZONE_ACTI VE_15

stri stato dei programm 1->32
registro & conposto da 16bit,
rappresentano lo stato d

REG_PROGRAM STATE_0
REG_PROGRAM STATE_1
REG_PROGRAM STATE_2
REG_PROGRAM STATE_3
REG_PROGRAM STATE_4
REG_PROGRAM STATE_5
REG_PROGRAM STATE_6
REG_PROGRAM STATE_7
REG_PROGRAM STATE_8
REG_PROGRAM STATE_9
REG_PROGRAM STATE_10
REG_PROGRAM STATE_11
REG_PROGRAM STATE_12
REG_PROGRAM STATE_13
REG_PROGRAM STATE_14
REG_PROGRAM STATE_15

stri per |"attivaziopne / disattivazione delle zone 1->256
registro & conposto da 16bit,
/1 disattivazione di

REG_ACTI VATE_ZONE_0
REG_ACTI VATE_ZONE_1
REG_ACTI VATE_ZONE_2
REG_ACTI VATE_ZONE_3
REG_ACTI VATE_ZONE_4
REG_ACTI VATE_ZONE_5
REG_ACTI VATE_ZONE_6
REG_ACTI VATE_ZONE_7
REG_ACTI VATE_ZONE_8

74
75
76
77
78
79
80
81
82
83
84

una zona.

90
91
92
93
94
95
96
97
98

ogni bit rappresenta i

ogni bit rappresenta lo stato attiva / non attiva

che a loro volta conpongono due parol e da 8bit
due programm per descrizione bit vedere doc.

trigger di attivazione/
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DEFI NE REG_ACTI VATE_ZONE_9 99

DEFI NE REG_ACTI VATE_ZONE_10 100
DEFI NE REG_ACTI VATE_ZONE_11 101
DEFI NE REG_ACTI VATE_ZONE_12 102
DEFI NE REG_ACTI VATE_ZONE_13 103
DEFI NE REG_ACTI VATE_ZONE_14 104
DEFI NE REG_ACTI VATE_ZONE_15 105

/! Registri per |"attivazione / disattivazione dei progranm definiti 1->32
/1 Qgni registro & conposto da 16bit, ogni bit rappresenta il trigger di attivazione /
/1 disattivazione di una progranma.

DEFI NE REG_ACTI VATE_PRG_0 106
DEFI NE REG_ACTI VATE_PRG_1 107

DEFI NE MOD_ADDRESS 1 /1 Definizione indirizzo nodul o
LR

/1 1 npostazi one password 12345

LR

SETPAR] MCD_ADDRESS, REG CODE 1, 1];
SETPAR] MCD_ADDRESS, REG CODE 2, 2] ;
SETPAR] MOD_ADDRESS, REG CODE 3, 3];
SETPAR] MCD_ADDRESS, REG CODE 4, 4] ;
SETPAR] MOD_ADDRESS, REG CODE 5, 5] ;
SETPAR] MOD_ADDRESS, REG CODE 6, 0] ;

e

// Lettura stato allarne intrusione zone 1->15
e

V1 = READ[ MOD_ADDRESS, REG ZONE_ALM IN 0] :

ML = MESS["** | NTRUSI ONE **" | " ZONA 1 ", OFF, OFF, V1.1];
M2 = MESS["** | NTRUSI ONE **" | " ZONA 2 ", OFF, OFF, V1.2];
M3 = MESS["** | NTRUSI ONE **" | " ZONA 10 ", OFF, OFF, V1.10];
/1 1 1 0

/1 6543210987654321

/1 515 = 0b0000001000000011 zone 1->16

/1

SETPAR[ MCD_ADDRESS, REG ACTI VATE_ZONE 0, 515];

D254 = ML, M2, MNB;
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5.0 - Esempi applicativi

Gli esempi applicativi del sistema PICnet che seguono, sono forniti per dare all’'utente alcune indicazioni
sulle modalita con cui si possono risolvere alcuni problemi ricorrenti nella pratica impiantistica.

Tali esempi devono intendersi puramente indicativi in quanto non si propongono di esaurire tutte le
problematiche che si riscontrano nelle reali applicazioni. Sinthesi srl non &€ imputabile a nessun titolo per
eventuali danni a persone o cose derivanti dall’'uso degli esempi contenuti in questa pubblicazione.

5.1 — Luci corridoio 1

Si voglia controllare I'accensione di un punto luce di un corridoio collegato all’uscita O1.1 da piu pulsanti
collegati a diversi ingressi del sistema.

Il problema si risolve semplicemente collegando tutti i pulsanti in parallelo mediante I'operatore OR per
comandare un unico operatore passo-passo che comanda direttamente l'uscita.

Una possibile soluzione del problema € dunque la seguente:

DEFI NE Pul sant el
DEFI NE Pul sant e2
DEFI NE Pul sant e3
DEFI NE Pul sant e4
DEFI NE Lucel
DEFI NE Luce?2

NNNN

Q8
NFE,BRAWNER

Lucel
Luce2

T[ Pul santel | Pulsante2 | Pulsante3 | Pul sante4];
Lucel,;

5.2 — Luci corridoio 2

Con riferimento all’esempio precedente, si voglia comandare I'accensione di due distinti corridoi da due
distinti gruppi di pulsanti. Si vuole inoltre disporre anche di un pulsante generale con il quale comandare
I'accensione generale dei due corridoi.

Il problema si risolve semplicemente collegando in parallelo ai pulsanti mediante I'operatore OR anche il
pulsante generale. Tale pulsante generale dovra pero essere attivo su un’uscita solo se & spenta in modo
da accendere solo le luci spente e non spegnere quelle gia accese.

Bastera dunque mettere tale pulsante generale in serie (mediante I'operatore AND) con l'uscita da
controllare per ottenere il risultato voluto.

Una possibile soluzione del problema & dunque la seguente:

DEFI NE Pul s1
DEFI NE Pul s2
DEFI NE Pul s3
DEFI NE Pul s4
DEFI NE Pul s5
DEFI NE Pul s6
DEFI NE Pul sGener al e
DEFI NE Lucel
DEFI NE Luce?2

PWRWNNN
NFPFRPWONEFEWNPE

Qe

Lucel
Luce2

T[Pulsl1 | Puls2 | Puls3 | (Pul sGenerale & !Lucel)];
T[Puls4 | Puls5 | Puls6 | (Pul sGenerale & !Luce2)];
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5.3 — Spegnimento generale luci

Con riferimento agli esempi precedenti, si voglia ora comandare I'accensione di due distinti punti luce da
due distinti gruppi di pulsanti. Si vuole inoltre che la pressione prolungata (per 4 sec) di uno qualsiasi dei
pulsanti di accensione provochi lo spegnimento di tutte le luci.

Il problema dello spegnimento centralizzato si risolve facendo in modo che la pressione di uno qualunque
dei pulsanti di accensione faccia partire un contatore incrementato ogni secondo.

Se il contatore raggiunge il valore di 4 comanda lo spegnimento delle luci. Il contatore viene
incrementato dall’'uscita di un generatore di lampeggio PWM sempre attivo con tempi di accensione e
spegnimento di 5 decimi di secondo (un lampeggio al secondo). Il contatore viene resettato se non ci
sono pulsanti premuti.

Una possibile soluzione del problema é dunque la seguente:

DEFI NE Pul s1
DEFI NE Pul s2
DEFI NE Pul s3
DEFI NE Pul s4
DEFI NE Pul santi
DEFI NE Gener al e
DEFI NE Cont a
DEFI NE Lucel
DEFI NE Luce2

NEFEFRFRWNNN
NFEFRPWNPE

99<<<____

N =

Pul santi = Pulsl | Puls2 | Puls3 | Puls4;
Conta = ONT1[ PW 5, 5, O], ON, !Pulsanti ];
Generale = (Conta >= 4);

Lucel
Luce2

T[Pul sl | Puls2 | (CGenerale & Lucel)];
T[Pul s3 | Puls4 | (Cenerale & Luce2)];
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5.4 — Comando generale luci

Con riferimento agli esempi precedenti, si voglia ora comandare I'accensione di due distinti punti luce da
due distinti pulsanti. Si vuole inoltre disporre di un terzo pulsante la cui pressione rapida provoca lo
spegnimento generale delle luci; una pressione prolungata dello stesso pulsante invece provoca
I'accensione generale di tutte le uscite.

Il problema si risolve per analogia all’esempio precedente controllando il raggiungimento di una
opportuna soglia di un contatore incrementato ogni secondo dalla pressione del pulsante generale.

Una possibile soluzione del problema € dunque la seguente:

I e R T

/1 Definizioni costanti

I e R T

DEFI NE St opcont 2

DEFI NE General e 11.1 /1 pulsante di controllo luci generale

DEFI NE Pul s1 12.1 /1 pulsanti di comando |uce |ocali

DEFI NE Pul s2 12.2

DEFI NE Lucel a1

DEFI NE Luce2 QL. 2

I e T

/1 Definizioni variabili

I e T

| NTEGER : conta /1 durata della pressione del pulsante generale

BOCOL : old /1l stato precedente del pul sante general e

BOCL : accendi

BOOL 1 spegni

I e T

/1 Definizioni macro

I e T

MACRO Control | aUscita (output, input)

{

output = T[input | (!'output & accendi) | ( output & spegni)];

}

I e T

/1 Programma principal e

I e T

if [old & (!CGenerale) & (conta < Stopcont)] /'l se ho rilasciato il pul sante generale
spegni = ON

endi f

if [CGenerale & (conta >= Stopcont)] /1 se il pulsante generale & ancora prenuto
accendi = ON,

endi f

Controll aUscita (Lucel, Pulsl);
Controll aUscita (Luce2, Puls2);
conta = CNT1[ PW5, 5, Cenerale], ON !Cenerale];

old = CGeneral g;
accendi = CFF;
spegni = OFF;
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5.5 — Comando luci notturne

Si voglia controllare I'accensione di una luce notturna collegata all’'uscita Ol1.1 mediante un orologio
programmatore. Un pulsante deve permettere I'accensione e lo spegnimento anticipato del punto luce,
ma allo scadere del periodo di accensione oraria, la luce deve sempre spegnersi.

Il problema si risolve semplicemente utilizzando I'operatore di marcia-arresto.

Una prima possibile soluzione del problema é la seguente:

N R P PR

/1 Definizioni utente

N R P PR

DEFI NE START1 16: 30
DEFI NE STOP1 16: 31
DEFI NE START2 23: 30
DEFI NE STOP2 23:31
DEFI NE Pul sant e 12.1
DEFI NE LuceExt oL 1
DEFI NE Orol ogi ol Vi. 1
DEFI NE Or ol ogi 02 V1. 2
DEFI NE Pul s V1.3
Pul s = SH Pul sante, Puls]; /1 trasfornmo |a pressione pulsante in un inmpulso unitario

O ol ogi 01 = PRGL[ Lu-Ve, START1, STOP1];
O ol ogi 02 = PRGL[ Lu- Ve, START2, STOP2Z];
LuceExt = SR[ (Puls & !LuceExt) | O ol ogiol, (Puls & LuceExt) | Orol ogio2];

Una soluzione piu elegante puo essere ottenuta con un’unica programmazione oraria nel seguente modo:

N R PR

/1 Definizioni utente

N R PR

DEFI NE START 16: 30

DEFI NE STOP 23: 30

DEFI NE Pul sant e 12.1

DEFI NE LuceExt a1

DEFI NE Orol ogi o Vi. 1

DEFI NE Hal t V1.2

DEFI NE Go V1.3

DEFI NE Pul s V1. 4

Pul s = SH Pul sante, Puls]; /1 trasfornmo |a pressione pulsante in un inmpulso unitario
Orol ogi 0 = PRGL[ Lu- Ve, START, STOP];

Go = SHOT[ 1, d ock]; /1 genero un inpulso all’ accensione del clock
Halt = SHOT[ 1, !d ock]; /1 genero un inpul so allo spegni mento del cl ock

LuceExt = SR[ (Puls & !LuceExt) | Go, (Puls & LuceExt) | Halt];
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5.6 — Dimmer ad un solo pulsante

La funzione dimmer (vedi 82.3.13) prevede la presenza di due campi rispettivamente per 'aumento e la
diminuzione dell’intensita dell’'uscita oltre che per le normali operazioni di accensione e spegnimento.

Tale soluzione risulta sicuramente piu comoda ed intuitiva per l'utente, ma in molti dimmer del
commercio € presente un solo pulsante per lo svolgimento di tutte le funzioni prima elencate.

In tal caso pressioni successive dello stesso pulsante producono alternativamente l'aumento o la
diminuzione dell'intensita dell’'uscita.

Per riprodurre tale modalita di funzionamento utilizzando un solo pulsante per ciascun canale di un
modulo PNDIM si pud procedere come segue:

DEFI NE Pul sant el 12.1
DEFI NE Pul sant e2 12.2
DEFI NE Lucel a1 A
DEFI NE Luce?2 o1 B
DEFI NE UpDownl Vi. 1
DEFI NE UpDown2 V1.2

UpDownl = T[ Pul santel];
UpDown2 = T[ Pul sante2?];
Lucel = DI MMER] UpDownl & Pul santel, !UpDownl & Pul santel];
Luce2 = DI MMER] UpDown2 & Pul sante2, !UpDown2 & Pul sante2?];

La funzione DIMMER puo0 essere utilizzata anche nel controllo di apparecchi a lampade fluorescenti con
ballast dimmerabili utilizzando per questo scopo un modulo di uscita analogica PNDA.

In questo caso & opportuno che I'alimentazione all’apparecchio venga fornita da un modulo di uscita a
relé (in modo da poter gestire le diverse accensioni richieste in un ambiente), mentre il modulo di uscita
analogica gestira la regolazione luminosa (in genere unica per lo stesso ambiente).

Si avranno dunque vari pulsanti per le diverse accensioni, ed un pulsante per regolare la luminosita: la
pressione prolungata di questo pulsante alternativamente aumenta e diminuisce la luminosita, mentre la
pressione rapida attiva o disattiva il ballast.

L’accensione e lo spegnimento del ballast dovranno anche provocare rispettivamente I'alimentazione e la
disalimentazione delle plafoniere che in precedenza erano state accese con il rispettivo pulsante di zona.
In questo caso nella funzione dimmer & opportuno impedire che la parzializzazione della luce arrivi a zero
per evitare che l'utente non riesca ad attivare le accensioni usando i pulsanti di zona.

Un esempio applicativo puo essere il seguente:

DEFI NE Di nm 12.1 /'l pul sante di regol azione | um nosita

DEFI NE Pul s1 12.2 /1 pul sante accensione zona 1

DEFI NE Pul s2 12.3 /1l pul sante accensione zona 2

DEFI NE Lucel QL. 1 /1 uscita accensione zona 1

DEFI NE Luce?2 QL. 2 /] uscita accensione zona 2

DEFI NE Bal | ast (074 /] uscita anal ogi ca 0-10V controll o ball ast
DEFI NE UpDown V1.1

DEFI NE M ni nmo 20 /1 valore mnino della parzializzazione

UpDown = T[Di mm] ;

Bal | ast = DI MVER[ M ni no, UpDown & Dimm ! UpDown & Di nmj;
Lucel = T[Pul s1] & (Ballast !=0);
Luce2 = T[Pul s2] & (Ballast !=0);
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5.7 — Verifica ore di funzionamento centrale termica

Nell’esempio che segue viene gestito il funzionamento di una centrale termica di cui si vuole conoscere il
tempo di funzionamento totale.

Gli orari di funzionamento della caldaia sono impostati mediante programmatori orari modificabili
dall’'utente.

La pompa di mandata viene fatta funzionare da un temporizzatore ritardato allo spegnimento e
comandato dall’accensione del bruciatore, in modo che le pompe funzionino durante il tempo di
accensione del bruciatore e si spengano con un certo ritardo per sfruttare il calore accumulato nell’acqua
in circolo.

Il calcolo delle ore di funzionamento viene effettuato mediante una MACRO che conteggia ore e minuti di
funzionamento del bruciatore. La durata di funzionamento, cosi come i possibili allarmi di funzionamento,
viene visualizzata sul display del modulo master.

Una possibile soluzione del problema é dunque la seguente:

I e R T

/1 Programua cal dai a

I e R T

/1

/1 Modul o 4140

/1 11 = Ternostato anbiente

/1 12 = Consenso inpianto

/1 13 = Blocco bruciatore

/1 14 = Bl occo ponpa

/1 Ol = comando bruci atore

/1 2 = comando ponpe 1/2

/1 8 = scorta

/1 >4 = comando ponpa ricircol o

I e R T

/1 Definizioni costanti

I e R T

DEFI NE Cal dai a a1

DEFI NE Ponpe Q1. 2

DEFINE Ricircolo QL. 4

DEFI NE Ter nost 11.1 /'l ternostato ambi ente abitazione
DEFI NE Consenso 11.2 /1l selettore di consenso accensione inpianto
DEFI NE Rit ar do 6000 /'l ritardo allo spegninmento della ponpa rispetto

/1 alla caldaia (10 nin)

R R R
/1 Definizioni variabili

R R R
| NTECER : NunCOre

| NTECER : NunM nuti

| NTECER o Mnuti

| NTEGER c Mnutidd

BOCL : O ockl

BOCL . O ock2

BOOL . O ock3
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I e T
/1 Definizioni macro
I e T
MACRO ContaOre(N_Ore, N Mnuti, Consenso, Reset)
{
Mnutidd = Mnuti;
M nuti = RTC(MV) ;
I F [ Consenso]
IF [Mnuti !'= Mnutidd]
N_Mnuti = N_Mnuti+1;
ENDI F
IF [N_Mnuti == 60]
N Oe = NOe+l;
N_M nuti = 0;
ENDI F
ENDI F
I F [ Reset]
N Ce = 0;
N_M nuti = 0;
ENDI F
}
I e R T
/1 Progranmma principal e
I e R T
Cl ockl = UPRH "Cal daia mattino", Lu-Do, 7:00, 7:30];
Cl ock2 = UPRH "Cal dai a porerig.", Lu-Do, 14:00, 15:00];
Cl ock3 = UPRH "Cal dai a sera", Lu-Do, 18:00, 18:30];
Cont aOre(NumOre, NumM nuti, Caldaia, !Consenso);

V1.4 = PWM [ 40, 40, O\ ;
ML = MESS[" Casa Rossi ", " sistemm attivo ", OFF, COFF, V1.4 & Consenso];
M2 = MESS[" Casa Rossi ", "sistenm inattivo", OFF, OFF, V1.4 & !Consenso];
MB = MESS[" Inpianto attivo", "da YNunOre%h e %\NunM nuti %m n", OFF, OFF, !'V1.4 &
Consenso] ;
Al = ALM" Allarme bruciatore ", centrale termca ", ON OFF, I11.3];
A2= ALM" Al larme ponpa ", centrale termca ", O\, OFF, 11.4];
D254 = ML, M, MB;
I F [ Consenso]
Caldaia = Gockl | Cock2 | dock3;
Ponpe = TMR 0, Ritardo, Caldaia, OFF] & Ternost;
Ri circol o = UPRE "Ponpa ricircol 0", Lu-Do, 7:00, 8:00];

ELSE
Cal daia = 0;
Pompe = 0;
Ricircolo = 0;
ENDI F
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5.8 — Gestione di un cancello a scorrimento

Nell’esempio che segue viene gestito il funzionamento di un cancello carraio del tipo a scorrimento.

Si suppone che il cancello possa essere comandato in apertura mediante radiocomando e in apertura e
chiusura mediante un selettore a chiave. Un ulteriore pulsante permette di bloccare I'avanzamento del
cancello.

Vengono inoltre gestiti gli ingressi relativi ai segnali provenienti dalle fotocellule e dalle coste mobili di
sicurezza.

Una possibile soluzione del problema é la seguente:

i e R R TP

/1 Programma cancello elettrico

i e R R TP

/1

/1 Modul o 4140

/1 11 = contatto nc fine corsa apertura cancello

/1 12 = contatto nc fine corsa chiusura cancello

/1 13 = ingresso selettore apertura cancello

/1 14 = ingresso selettore chiusura cancello

/1 Ol = uscita | anpeggi ante

/1 2 = uscita contattore apertura cancello

/1 Q8 = uscita contattore chiusura cancello

/1 4 = scorta

/1

/1 Modul o 8l

/1 11 = ingresso comando radio

/1 12 = ingresso fotocellule

/1 13 = ingresso costola mobile nmontante fisso

/1 14 = ingresso costola nobile nontante nobile

/1 15 = ingresso stop cancello

/1 16/8 = scorta

N R P PR

/1 Definizioni I/0O

N R P PR

DEFI NE FC_aperto 11.1 /1 contatto nc fine corsa apertura cancello
DEFI NE FC_chi uso 11.2 /1 contatto nc fine corsa chiusura cancello
DEFI NE Sel et t oreApri 11.3 /] ingresso selettore apertura cancello
DEFI NE Sel et t or eChi udi 11.4 /] ingresso selettore chiusura cancello
DEFI NE Radi ocomando 12.1 /1 ingresso comando radio

DEFI NE Fot ocel | ul a 12.2 /1 ingresso fotocellule

DEFI NE Costol aFi ssa 12.3 /] ingresso costola nontante fisso
DEFI NE Cost ol aMbbi | e 12.4 /'l ingresso costol a nontante nobil e
DEFI NE St o 12.5 /] ingresso stop cancello

DEFI NE Luce QL. 1 /1 uscita | anpeggi ante

DEFI NE Apertura o1. 2 /1 uscita contattore apertura cancello
DEFI NE Chi usur a QL. 3 /] uscita contattore chiusura cancello
R

/1 Definizioni costant

e

DEFI NE Chi uso 0

DEFI NE Apr endo 1

DEFI NE Aperto 2

DEFI NE Chi udendo 3

DEFI NE Fer no 4

DEFI NE Tnove 300 /1 durata nmax apertural/chiusura

DEFI NE Topen 200 /] durata attesa cancello aperto

pag. 121/137



SISTEMA PICnet

Manuale di programmazione

e

/1 Definizioni variabili

e

DEFI NE St at oCancell o V2

DEFI NE Consenso V3.1

DEFI NE Attesa V3.2

DEFI NE Apriti V3.3

DEFI NE Chiuditi V3.4

INIT StatoCancel l o = Chiuso

T

/1 Programma principal e

T

Consenso = UPR({ "Cons. cancell 0", Lu-Do, 6:30, 23:59];

I F [ Consenso]
ML = MESS[" Cancello ", " in apertura ", OFF, OFF,
M2 = MESS[" Cancello ", " aperto ", OFF, OFF,
MB = MESS[" Cancello ", " in chiusura ", OFF, CFF,
M4 = MESS[" Cancello ", " bloccato ", OFF, OFF,
D254 = ML, M2, M3, M4,
Attesa = SHOI[ Topen, (StatoCancello==Aperto)];
Apriti = SHOI[ Tnmove, (StatoCancell o==Aprendo)];
Chiuditi = SHOI[ Tnove, (StatoCancel |l o==Chiudendo)];

I F [ St at oCancel | 0==Chi uso]
I F [ Radi ocomando | Sel ettoreApri]
St at oCancel | o = Aprendo;

ENDI F
Luce = COFF;
Apertura = OFF;
Chiusura = OFF;
ELSE
I F [ St at oCancel | o==Apr endo]
IF [SelettoreChiudi | Costol aFi ssa]
St at oCancel | o = Chi udendo;
ENDI F
I F [ FC_apert 0]
St at oCancel |l o = Aperto;
ENDI F
I F [ Stop]
St at oCancel | o = Fer no;
ENDI F
Luce = PWV 10, 10, Apriti];
Apertura = Apriti;
Chi usura = OFF;
ELSE

I F [ Stat oCancel | o==Apert 0]

IF [SelettoreChiudi | !Attesa]

St at oCancel | o = Chi udendo;

ENDI F
I F [ Stop]

St at oCancel l o = Fernp;
ENDI F
Luce = OFF;
Apertura = OFF;
Chi usura = OFF;

ELSE

(St at oCancel | o==Aprendo) ] ;

(St at oCancel | o==Aperto)];

( St at oCancel | o== Chi udendo) ];

(St at oCancel | o==Ferno)];

/] attesa con cancello aperto
/] attesa apertura cancello
/] attesa chiusura cancello
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I F [ St at oCancel | 0==Chi udendo]

ELSE

ENDI F//

ENDI F//

ENDI F/ /

ENDI F/ /

ENDI F// 1F [Consenso]

| F [ Radi ocomando | Sel ettoreApri |
St at oCancel | o = Aprendo;
END F
I F [ FC_chi usQ]
St at oCancel l 0 =
END F
I F [ Stop]
St at oCancel l 0 =
END F
Luce = PW 10, 10, Chiuditi];
Apertura = OFF;
Chiusura = Chiuditi;

Fot ocel lula | Cost ol aivbbil €]

Chi uso;

Fer no;

| F [ St at oCancel | o==Fer no]
I F [ Radi ocomando | Sel ettoreApri]
St at oCancel | o = Aprendo;
END F
I F [Sel ettoreChiudi]
St at oCancel | o = Chi udendo;
END F
Luce = OFF;
Apertura = OFF;
Chi usura = OFF;
ENDI F// | F [StatoCancel | o==Fer no]
| F [ Stat oCancel | 0==Chi udendo]

I F [ StatoCancel | o==Apert 0]
I F [ StatoCancel | o==Apr endo]
I F [ Stat oCancel | 0==Chi uso]
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5.9 — Gestione irrigazione giardino 1

Nelllesempio che segue viene gestito il funzionamento di un impianto di irrigazione di un giardino
suddiviso in quattro zone.

Il sistema provvedera ad attivare la pompa di irrigazione ed in successione le quattro elettrovalvole di
zona. Per ogni zona deve essere possibile la scelta del tempo di irrigazione e deve inoltre essere possibile
I’esclusione di ogni singola zona.

La situazione di funzionamento delle zone viene mostrata utilizzando il display del master e sfruttando la
possibilita di visualizzare campi variabili all'interno delle scritte.

Una possibile soluzione del problema ¢é la seguente:

R L LR

/1 Progranma gestione irrigazione a zone

R L LR

N R P PR

/1 Definizioni I/O

N R PR

DEFINE TermPonpalrr 13.1 // contatto na scatto term co ponpa

DEFI NE Autolrrig 13.2 // ingresso selettore conando automati co/ manual e irrigazi one
DEFINE Manulrrig 13.3 // ingresso selettore comando automati co/ manual e irri gazi one
DEFI NE ChangeZone 13.4 // ingresso pul sante sel ezi one zona

DEFI NE Abi | Zone 13.5 // ingresso pulsante abilitazi one/ escl usi one zona

DEFI NE | ncrTinme 13.6 // ingresso pulsante increnmento tenpo irrigazi one zona

DEFI NE Decr Ti me 13.7 // ingresso pul sante decrenento tenpo irrigazione zona

DEFI NE IrrigZonal
DEFI NE IrrigZona2
DEFINE IrrigZona3
DEFI NE |rrigZona4d
DEFI NE Ponpalrrig

/] uscita valvola zona 1
/] uscita valvola zona 2
uscita valvola zona 3
/] uscita valvola zona 4
/] uscita ponpa irrigazi one

KRHKE

e

/1 Definizioni costanti

e

DEFINE M nTi me 5 /] durata minima irrigazione di una zona in mnuti
DEFI NE MaxTi me 60 /1 durata nmassima irrigazione di una zona in mnuti
R

/1 Definizioni variabili

R

DEFI NE C ocklrriga Vi. 1

DEFINE Irriga V1. 2

DEFI NE Changed d V1.3

DEFINE AbilAd V1.4

DEFINE Incrdd V1.5

DEFI NE Decrd d V1.6

DEFI NE Reset V1.7

DEFINE Attiva V1.8

DEFI NE Disattiva V1.9

| NTEGER Ti mel /1 durata effettiva irrigazione zona 1
| NTEGER Ti me2 /1 durata effettiva irrigazione zona 2
| NTEGER Ti me3 /1 durata effettiva irrigazione zona 3
| NTEGER Ti med /1 durata effettiva irrigazione zona 4
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| NTEGER Timerl /1 durata irrigazione zona 1

| NTEGER Ti mer 2 /1 durata irrigazione zona 2

| NTEGER Ti mer 3 /1 durata irrigazione zona 3

| NTEGER Ti mer 4 /'l durata irrigazione zona 4

| NTEGER Ti me /1 tenpo di passaggi o zona

I NTECER M nut i /1 conteggio minuti trascorsi da inizio ciclo
I NTECER ShowTi e /1 tenpo di irrigazione della zona sel ezi onata
| NTEGER Zona /1l zona da irrigare

| NTEGER Sel Zone /1 zona sel ezi onat a

INIT Zona = 1;

INIT Sel Zone = O;

INT Tinerl = 4;

INNT Tiner2 = 4;

INNT Tiner3 = 4;

INT Tinerd = 4;

T

/1 Programma principal e

T

Al = ALM "Bl occo pompa”, irrigazione", ON, ON, Ter mPonpal rr];
Clocklrriga = UPRE"Irrigazione", LU-DO 21:00, 22:00];
Irriga = (Aocklrriga & Autolrrig) | Manulrrig;

Ponpalrrig = Irriga & !'Al;

M nuti = CNT1[ PWM 300, 300, Irriga], ON Reset];

e T
/1 D default spengo tutto
e T
IrrigZonal = OFF;
IrrigZona2 = OFF;
IrrigzZona3 = OFF;
IrrigZonad = OFF;
I e
/1l Gestione sequenza accensione zone
I e
IF [Irrigal
Reset = CFF;
IF [Zona == 1]

IF [Mnuti <= Timel]
IrrigZonal = ON,

ELSE
Zona = 2;
Tinme = Tinel+Ti me2;
END F
ELSE
IF [Zona == 2]
IF [Mnuti <= Time]
IrrigZona2 = ON,
ELSE
Zona = 3;
Time = Time+Ti ne3;
END F
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ELSE
IF [Zona == 3]
IF [Mnuti <= Time]
IrrigZona3 = ON
ELSE
Zona
Ti me
ENDI F
ELSE
IF [Zona == 4]
IF [Mnuti <= Time]
IrrigZonad = ON,
ELSE
Zona = 1,
Reset = QON;
ENDI F
END F
ENDI F
ENDI F
ENDI F
END F

4;
Ti me+Ti nme4;

/1 Gestione pul sante sel ezi one zona
/1 Ad ogni pressione del pulsante si incrementa | a zona sel ezionata

I F [ ChangeZone & ! Changed d]
Sel Zone = Sel Zone + 1;

I F [ Sel Zone == 5]
Sel Zone = 1;
ENDI F
END F
Changed d = ChangeZone;
e R R
/1 Gestione pul sante escl usi one zona

/1 Ad ogni pressione alternativamente si abilita o disabilita |a zona sel ezi onata

B R R R R R
Di sattiva = CFF;

Attiva = OFF;

IF [Abil Zone & ! Abil A d]

IF [ Sel Zone == 1]

IF [Tinel == 0]
Tinmel = Tinerl;
Attiva = ON

ELSE
Timel = 0;

D sattiva = QN

END F

END F
IF [ Sel Zone == 2]

IF [Tinme2 == 0]

Ti ne2 = Ti ner2;
Attiva = ON

ELSE
Time2 = 0;

D sattiva = QN

END F

END F
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IF [ Sel Zone == 3]
IF [Time3 == 0]
Ti ne3 = Ti ner3;
Attiva = ON
ELSE
Tinme3 = 0;
D sattiva = QN
ENDI F
ENDI F
IF [ Sel Zone == 4]
IF [Tine4 == 0]
Ti ne4 = Ti ner4;
Attiva = ON
ELSE
Timed = 0;
D sattiva = QN
ENDI F
ENDI F
ENDI F
Abil A d = Abil Zone;
e R L T TR
/1 Gestione pul sante increnmento tenpi irrigazione
/1 Ad ogni pressione si increnenta il tenpo di irrigazione della zona sel ezionata
e R L T TR
IF [IncrTime & !'lIncrdd]
IF [ Sel Zone == 1]
Tinmerl = Tinerl + 1;
IF [Tinmerl > MaxTine] Timerl = MaxTine; ENDIF
ShowTi ne = Ti ner 1;
ELSE
IF [ Sel Zone == 2]
Tinmer2 = Tiner2 + 1;
IF [Tinmer2 > MaxTine] Timer2 = MaxTine; ENDIF
ShowTi ne = Ti ner 2;
ELSE
IF [ Sel Zone == 3]
Timer3 = Timer3 + 1;
IF [Tinmer3 > MaxTine] Timer3 = MaxTine; ENDIF
ShowTi ne = Ti ner 3;
ELSE
Tinmerd = Tinmerd + 1;
IF [Tinerd > MaxTine] Timerd4d = MaxTine; ENDIF
ShowTi ne = Ti ner 4;
ENDI F
ENDI F
ENDI F
ENDI F
Incrdd = IncrTine;
e e R
/1 Gestione pul sante decrenento tenpi irrigazione
/1 Ad ogni pressione si dimnuisce il tenpo di irrigazione della zona sel ezi onata
e e R
IF [DecrTime & !Decrdd]
IF [ Sel Zone == 1]

Tinmerl = Tinerl - 1;
IF [Tinmerl < MnTine] Timerl = MnTine; ENDF
ShowTi ne = Ti ner 1;
ELSE
IF [ Sel Zone == 2]
Tinmer2 = Tiner2 - 1;
IF [Tiner2 < MnTine] Timer2 = MnTine; ENDF
ShowTi ne = Ti ner 2;
ELSE
IF [ Sel Zone == 3]
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Timer3 = Tinmer3 - 1;
IF [Tiner3 < MnTine] Timer3 = MnTine; ENDF
ShowTi ne = Ti ner 3;
ELSE
Timerd = Tinmerd - 1;
IF [Tinerd < MnTine] Timerd = MnTine; ENDF
ShowTi ne = Ti ner 4;
ENDI F
END F
END F
ENDI F
Decrd d = DecrTi ne;

ML = MESS["Tenpo irrigaz.", "zona %el Zone% %showlime% nmn.", OFF, CFF,
IncrTime | DecrTineg];

M2 = MESS[ "Attivazione", "zona ¥Bel Zone%irrigaz.", OFF, OFF, Attiva];
M3 = MESS[ "Disattivazione", "zona %Bel Zone%irrigaz.", OFF, OFF, Disattival;
M4 = MESS "Controllo", "zona %Sel Zone%irrigaz.", OFF, OFF, ChangeZone];

D254 = ML, M, M, M,
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5.10 — Gestione irrigazione giardino 2

Nell’esempio che segue viene risolto lo stesso problema del punto precedente utilizzando la funzione
variabili utente.

Il sistema provvedera ad attivare la pompa di irrigazione ed in successione le quattro elettrovalvole di
zona. Per ogni zona deve essere possibile la scelta del tempo di irrigazione e deve inoltre essere possibile
I'esclusione di ogni singola zona.

La situazione di funzionamento delle zone viene mostrata utilizzando il display del master e sfruttando la
possibilita di visualizzare campi variabili all'interno delle scritte.

Una possibile soluzione del problema ¢é la seguente:

L e L

/1 Gestione irrigazione giardino

L e L
L

/1 Progranma gestione irrigazione a zone
L

N R PR

/1 Definizioni I/0O

N R PR

DEFINE TermPonpalrr 11.1 // contatto na scatto term co ponpa

DEFI NE Autolrrig 11.2 // ingresso selettore conando automati co/ manual e irrigazi one
DEFINE Manulrrig 11.3 // ingresso selettore comando automati co/ manual e irri gazi one

DEFI NE IrrigZonal 2.1 // uscita valvola zona 1
DEFI NE IrrigZona2 2.2 /] uscita valvola zona 2
DEFI NE IrrigZona3 2.3 // uscita valvola zona 3
DEFI NE |rrigZona4d 2.4 /] uscita valvola zona 4
DEFI NE Pompalrrig 2.5 // uscita ponpa irrigazione

e

/1 Definizioni costanti

e

DEFI NE M nTi me 5 /] durata minima irrigazione di una zona in mnuti
DEFI NE MaxTi me 60 /1 durata nmassima irrigazione di una zona in mnuti
e

/1 Definizioni variabili

e

DEFINE Cocklrriga V1.1

DEFINE Irriga V1. 2

DEFI NE Reset V1.3

DEFI NE Zonal V2

DEFI NE ZonaZ2 V3

DEFI NE Zona3 V4

DEFI NE Zona4 V5

DEFI NE Seq V6

| NTEGER Ti mel /1 durata effettiva irrigazione zona 1

| NTEGER Ti me2 /1 durata effettiva irrigazione zona 2

| NTEGER Ti me3 /1 durata effettiva irrigazione zona 3

| NTEGER Ti med /1 durata effettiva irrigazione zona 4

| NTEGER Timerl /1 durata irrigazione zona 1
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| NTEGER Ti mer 2 /1 durata irrigazione zona 2
| NTEGER Ti mer 3 /1 durata irrigazione zona 3
| NTEGER Ti mer 4 /'l durata irrigazione zona 4

| NTEGER Ti me /1 tenpo di passaggi o zona

I NTECER M nut i /1 conteggio minuti trascorsi da inizio ciclo
I NTECER ShowTime // tenpo di irrigazione della zona sel ezi onata
| NTEGER Zona /1l zona da irrigare

INIT Zona = 1;

Timerl = UAR "Tenporiz. zona 1", MnTinme, MxTinme, 1];

Timer2 = UAR "Tenporiz. zona 2", MnTinme, MxTinme, 1];

Ti mer3 = UVAR] "Tenporiz. zona 3", MnTine, MxTinme, 1];

Timer4 = UAR "Tenporiz. zona 4", MnTinme, MxTinme, 1];

Zonal = WAR["Attiva zona 1", 0, 1, 1];

Zona2 = WAR["Attiva zona 2", 0, 1, 1];

Zona3 = WAR["Attiva zona 3", 0, 1, 1];

Zona4 = WAR["Attiva zona 4", 0, 1, 1];

R

/1 Programma principal e

R

irrigazione", ON, ON, Ter mPonpal rr];

Clocklrriga = UPRE"Irrigazione", LU-DO 21:00, 22:00];
Irriga = (Aocklrriga & Autolrrig) | Manulrrig;
Ponpalrrig = Irriga & !'Al;

M nuti = CNT1[ PWM 300, 300, Irriga], ON Reset];

IrrigZonal
IrrigZona2
IrrigZona3
IrrigZona4

OFF;
OFF;

Ti nmel
Ti me2
Ti nme3
Ti nred

Tinmerl * Zonal;
Tiner2 * Zona2;
Timer3 * Zona3;
Tiner4 * Zona4;

I e
/]l Gestione sequenza accensione zone
I e
IF [Irrigal
Reset = CFF;
I F [Zona == 1]
IF [Mnuti < Tinmel]
IrrigZonal = ON,

ELSE
Zona = 2;
Tinme = Timel+Ti ne2;
ENDI F
ELSE
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I F [Zona == 2]
IF [Mnuti < Tine]
IrrigZona2 = ON,

ELSE
Zona = 3;
Tinme = Ti me+Ti ne3;
ENDI F
ELSE
I F [Zona == 3]

IF [Mnuti < Tine]
IrrigZona3 = ON,

ELSE
Zona = 4,
Tinme = Ti me+Ti ne4;
ENDI F
ELSE
I F [Zona == 4]

IF [Mnuti < Tine]
IrrigZonad = ON,

ELSE
Time = 0;
Zona = 1,
Reset = QN
ENDI F
ENDI F
ENDI F
ENDI F
ENDI F
ENDI F
R LR
/1 Defi ni zi one nessaggi
R LR

Seq = CNT1[ PWM 20,20, ON], ON, Seq>4];

ML = MESS["Zona 1 attiva", "Tenpo

M2 = MESS["Zona 1 disattiva", "Tenpo
MB = MESS|["Zona 2 attiva", "Tenpo

M4 = MESS[ "Zona 2 disattiva", "Tenpo
Mb = MESS["Zona 3 attiva", "Tenpo =
M6 = MESS["Zona 3 disattiva", "Tenpo
M/ = MESS[ "Zona 4 attiva", "Tenpo

MB = MESS| "Zona 4 disattiva", "Tenpo
D254 = ML, M, M3, M4, Mb, MB, M/, MB;

/'l sequencer

merl% mn."
odi mer 1% m
mer2% mn."
odi mer 2% m
mer3% mn."
odi mer 3% m
mer4d% mn."
odi mer 4% m

nessaggi

(Zonal > 0) & (Seg==1)];
(Zonal==0) & (Seq==1)];
(Zona2 > 0) & (Seqg==2)];
(Zona2==0) & (Seq==2)];
(Zona3 > 0) & (Seg==3)];
(Zona3==0) & (Seq==3)];
(Zona4 > 0) & (Seqg==4)];
(Zonad4==0) & (Seq==4)];
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5.11 — Regolazione temperatura 1

Nell’lesempio che segue viene gestito il funzionamento di un impianto di riscaldamento mediante un
modulo PN TERM gestito in remoto.

Il sistema provvede ad attivare la pompa di mandata per regolare la temperatura impostata dall’'utente
sul termostato durante l'orario lavorativo, mentre durante la notte viene forzata una temperatura di
mantenimento piu bassa.

Una possibile soluzione del problema é la seguente:

L

/1 Progranma gestione tenperatura

L

N R PR

/1 Definizioni 1/0

N R PR

e

/1 n. 180

/1 modul o PNterm uffici

e

DEFI NE PNt enp 1180: a /1 canale di lettura tenperatura

DEFI NE PNset p 1180: b /] canale di lettura set-point

DEFI NE PNrel e 0180. 1 /] address di attivazione rele’

DEFI NE PNEst | nv 0180. 2 /1 address di commut azi one est/inv

DEFI NE PNRemnLoc 0180. 3 /1 address di commut azi one | ocal e/ renoto

DEFI NE Est ate 1200.1 /1l comutatore estate/inverno

DEFI NE I nver no 11200.1

R

/1 Definizione variabili

R

DEFI NE ClockUffici V1.1 /] programatore orario uffici

I NTEGER : DeltaTenp

R

/1 Defi ni zi one costanti

R

DEFI NE KC 0.1953125 // costante di conversione tenperatura

DEFI NE TenpM n 76 /1 val ore corrispondente a 15°C

DEFI NE TenpMax 82 /1 val ore corrispondente a 16°C

DEFI NE DeltaM n 0 /1 val ore corrispondente a 0°C

DEFI NE O fset 5 /1 valore corrispondente a 1°C

DEFI NE Del t aMax 10 /1 valore corrispondente a 2°C

DEFI NE Acceso ON /'l costante relé acceso

DEFI NE Set Est N /'l costante funzionanento estivo

DEFI NE Renot o ON /1 costante funzionanento in renoto

DEFI NE Spent o OFF /] costante relé spento

DEFI NE Set | nv OFF /1l costante funzionanento invernale
OFF

DEFI NE Local e // costante funzionanento in | ocal e
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// forzo funzionanento in renpto del ternpstato

INIT PNRenmlLoc = Renpt 0;

Cl ockUfici = UPRG"Orario uffici", Lu-Ve,8:00, 18: 30];

R T T
/1 di notte mantengo la tenperatura

/1 ad un valore di default

i e
IF ['CockUfici]

I F[ I nver no]

Ponpa = !l ST[PNt enp, TenmpM n, TenpMax];

ELSE

Pompa = COFF;

ENDI F
e
/1 di giorno si segue il set-point
/1 dell’utente
i e
ELSE

I L R T T

/1l calcolo errore di tenperatura

I L R T T

DeltaTenp = PNtenp - PNsetp + O fset;

I F[ I nver no]

Ponpa = !l ST[ Del t aTenp, DeltaM n, DeltaMax];

ELSE

Ponpa = | ST[ Del t aTenp, DeltaM n, DeltaMax];

ENDI F

ENDI F

/1 comando ponpa nandata

/1l comando ponpa nandata
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5.12 — Regolazione temperatura 2

Nell’lesempio che segue viene gestito il funzionamento di un impianto di riscaldamento mediante un
modulo PN TERM gestito in locale.

Il sistema provvede ad attivare la pompa di mandata per regolare la temperatura impostata dall’'utente
sul termostato durante l'orario lavorativo, mentre durante la notte viene forzata una temperatura di
mantenimento piu bassa.

Rispetto al caso precedente, la regolazione di temperatura viene effettuata localmente dal termostato,
mentre il comando del relé viene riportato in remoto attraverso il bus.

L'impostazione della temperatura notturna avviene con la forzatura dei limiti minimo e massimo di
regolazione.

Una possibile soluzione del problema ¢é la seguente:

e
/1 Progranma gestione tenperatura
e
e

/1 Definizioni 1/0O

e
e

/1 n. 180

/1 nmodulo PNterm uffici
e

DEFI NE PNt enp 1180 /1 canale di lettura tenperatura

a
b /1 canale di lettura set-point

DEFI NE PNrel e 0180.1 // address di attivazione rele'

DEFI NE PNEst | nv 0180. 2 /] address di conmut azi one est/inv

DEFI NE PNRenloc 0180. 3 /] address di conmmut azi one | ocal e/ renoto

DEFI NE Est ate 1200.1 /1l comutatore estate/inverno

DEFI NE I nver no 11200.1

I e

/1 Defini zi one variabili

I e

DEFI NE ClockUffici V1.1 /] programatore orario uffici

I e

/1 Defi ni zi one costanti

I e

DEFI NE KC 0.1953125 // costante di conversione tenperatura

DEFI NE M nSet
DEFI NE MaxSet

7 /1 indirizzo soglia mnim

6 /1 indirizzo soglia nassina
DEFI NE Soglie 8 /1 indirizzo abilitazione soglie
DEFI NE TenpNot t 76 /1 val ore corrispondente a 15°C
DEFI NE Acceso ON /] costante relé acceso

ON

ON

DEFI NE Set Est /] costante funzionanento estivo
DEFI NE Renot o /] costante funzionanento in renoto
DEFI NE Spent o OFF /] costante relé spento

DEFI NE Set | nv OFF // costante funzionanento invernal e
DEFI NE Local e OFF /] costante funzionanento in | ocale
DEFI NE Abilita 0 /1l costante abilitazione soglie
DEFI NE Disabilita 255 /1l costante disabilitazione soglie
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// forzo funzionanento in | ocal e del ternpstato
[ i
INIT PNRenlLoc = Local €;

Cl ockUfici = UPRG"QOrario uffici", Lu-Ve,8:00, 18: 30];

I F[ I nver no]

PNEst I nv = Set | nv; [/l forzo funzionanento invernale
ELSE

PNEst | nv = Set Est ; // forzo funzi onanento estivo
ENDI F

SETPAR[ 180, M nSet, TenpNott];
SETPAR[ 180, MaxSet, TenpNott];

IF [dockUfici]

i e

/1 di giorno si segue il set-point dell’ utente

i e

SETPAR[ 180, Soglie, Disabilita]; /1 disabilita nuove soglie
ELSE

i e

/1 di notte si forza il set-point di tenperatura

i e

SETPAR[ 180, Soglie, Abilita]; /1 abilita nuove soglie
ENDI F
V2 = READ] 180, 77]; /1 leggo lo stato del relé ternostato
Ponpa = V2. 6; /1 comando ponpa nandata
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Nelle versioni di modulo master successive alla rev. 1.21.02 é possibile modificare I'ora di sistema da
programma utente (vedi 8 4.1). In tal modo si puo programmare I'aggiornamento automatico dell’'ora al

13 —Gestione cambio ora solare/legale

passaggio ora legale/solare.

Tale possibilita & superata nel caso delle revisioni successive alla rev. 1.21.05 in cui € implementato il

cambio automatico dell’ora legale.

Una possibile soluzione del problema ¢é la seguente:

e e R R
/1 Anno Inizio Fi ne
T TR
/1 2006 26 Marzo 02: 00 29 Otobre 03:00

/1 2007 25 Marzo 02: 00 28 Otobre 03: 00

/1 2008 30 Marzo 02: 00 26 Otobre 03: 00

/1 2009 29 Marzo 02: 00 25 Otobre 03: 00

/1 2010 28 Marzo 02: 00 31 Otobre 03:00

/1

/1 Le date di canbio ora | egal e/solare sopra riportate (2006 a parte) sono presunte.

/1 Infatti entro il 2007 |la Comm ssione europea dovra presentare una rel azi one per

/1 rilevare vantaggi e svantaggi dell’ora legale e stabilire se conviene mantenerla e/o
/1 nodificarla.

/1

/1 Per aggiornamenti sulle date di canbio ora | egale consultare |a Gazzetta ufficial

/'l delle Conunita europee DI RETTI VA 2000/ 84/ CE DEL PARLAMENTO EURCPEO E DEL CONSI GLI

/1 del 19 gennai o 2001 concernente | e disposizioni relative all'ora |egale.

/1

/1

/'l N B.

/1 Siccome questa macro utilizza un flag x ricordarsi se e' stato

/] effettuato il passaggio da ora solare a ora |legale

/1 e consigliabile prevedere nel programma |la direttiva RAMBACKUP.

/1 Infatti il controllo per il passaggio di ora viene fatto il giorno xx del

/1 nmese yy alle ore 2 o0 3 di notte, quindi se il Master fosse

/| acceso/ spento durante questa coincidenza oraria e lo stato del flag non

/1l e nenorizzato (RAVMBACKUP) |'ora viene ogni volta decrenentata.

/1
T TR
DEFI NE Sol _Leg V100. 1

MACRO ORALEGALE( FI ags)

{

/1 02:00 26 Marzo 2006

IF[(RTQ(YE) ==6) & (RTQ(M) ==3) & (RTC(DV) ==26) & (RTC(HH) ==2)]
SETPAR] 254, 100, RTC(HH) +1];
Fl ags = COFF;

ENDI F

/1 03:00 29 Oxtobre 2006

I F[(RTQ(YE)==6) & (RTC(MO) ==10) & (RTC(DM) ==29) & (RTC(HH)==3) & !Fl ags]
SETPAR[ 254, 100, RTC(HH) -1];
Flags = QN

ENDI F

/] 02:00 25 Marzo 2007

I F[(RTQ(YE)==7) & (RTC(MO)) ==3) & (RTC(DW) ==25) & (RTC(HH)==2)]
SETPAR] 254, 100, RTC(HH) +1];
Fl ags = COFF;

ENDI F
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// 03:00 28 O tobre 2007

I F[ (RTQ(YE) ==7) & (RTC(MO) ==10) & (RTC(DM) ==28) & (RTC(HH)==3) & !Fl ags]
SETPAR] 254, 100, RTC(HH)-1];
Flags = QN

ENDI F

/1 02:00 30 Marzo 2008

IF[(RTQ(YE)==8) & (RTQ(M) ==3) & (RTC(DW)==30) & (RTC(HH) ==2)]
SETPAR] 254, 100, RTC(HH) +1];
Fl ags = COFF;

ENDI F

/1 03:00 26 Oxtobre 2008

I F[(RTQ(YE)==8) & (RTC(MO) ==10) & (RTC(DM ==26) & (RTC(HH)==3) & !Fl ags]
SETPAR[ 254, 100, RTC(HH) -1];
Flags = QN

ENDI F

/1 02:00 29 Marzo 2009

IF[(RTQ(YE) ==9) & (RTQ(M) ==3) & (RTC(DV) ==29) & (RTC(HH) ==2)]
SETPAR] 254, 100, RTC(HH) +1];
Fl ags = COFF;

ENDI F

/1 03:00 25 Oxtobre 2009

IF[(RTQ(YE)==9) & (RTC(MO) ==10) & (RTC(DM) ==25) & (RTC(HH)==3) & !Fl ags]
SETPAR[ 254, 100, RTC(HH) -1];
Flags = QN

ENDI F

// 02:00 28 Marzo 2010

I F[(RTQ( YE) ==10) & (RTQ(MD)==3) & (RTC(DM ==28) & (RTQ(HH)==2)]
SETPAR[ 254, 100, RTC(HH) +1];
Fl ags = COFF;

ENDI F

// 03:00 31 tobre 2010
I F[ (RTQ(YE) ==10) & (RTC(MD)==10) & (RTC(DM)==31) & (RTC(HH)==3) & !Fl ags]
SETPAR[ 254, 100, RTC(HH) -1];

Flags = QN
END F
}
e R
/1 Inizio Programa
e R
RAMBACKUP;

ORALEGALE( Sol _Leg) ;
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