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Vielen Dank, daB Sie sich fiir ein SOUNDLIGHT Gerit entschieden haben.

Der SOUNDLIGHT DMX V/F Converter Driver 3902A-H RDM ist ein intelligenter Decoder, der di-
gitale Lichtsteuersignale nach USITT DMX-512/1990, DMX512/DIN 56930 , DMX512-A und
DMX512-RDM in eine Ansteuerung fur einen V/F Converter umwandelt. Der V/F-Converter-Trei-
ber ist mit allen Standard-Lichtsteueranlagen verwendbar. Zu seinen besonderen Vorziigen zah-
len:

universelle Protokolldekodierung
Erkennt alle derzeit nach USITT zugelassenen Protokollvarianten

- zukunftssicher
Durch Softwaresteuerung ist der Driver jederzeit an alle Protokollerweiterungen anpassbar.

- durchgeschleiftes Signal
Der DMX-Dateneingang des 3902A-H ist allpolig durchgeschleift. Das erméglicht eine einfa-
che Verkabelung in Schaltanlagen.

- einfache Speisung
Die Versorgungsspannung betragt 24VDC; die Platine ist mit integrierten Stabilisatoren aus-
gestattet.

- kostengilinstig
Die SOUNDLIGHT 3902A-H ist ein preiswerter Decoder, der sich fast tiberall einbauen
lasst.

Sicherheitshinweis

Der Decoder 3902A-H Mk1 ist ein Gerat fir professionalle Anwendung und darf nur von elektro-
technisch versierten Personen bedient und installiert werden. Alle Anschlisse sind gemafR den An-
weisungen in diesem Manual zu erstellen; einschlagige elektrotechnische Vorschriften sind zu be-
achten. Das Gerat ist fir Schaltanlagen vorgesehen. Es ist fir den Betrieb in trockenen Raumen
zugelassen; bei Betrieb im Auflenbereich muss der Einbau in ein geeignetes Schutzgehause mit
einem entsprechenden |IP-Rating erfolgen.

Anschlusse

i

Der Decoder 3902A-H Mk1 verfigt Uber Anschlusspunkte
auf 6 Klemmleisten. Alle Klemmleisten sind mit selbstfedern-
den WAGO Kontaktklemmen bestiickt; dadurch ist ein Lo-
ckern von Verbindungen im Betrieb ausgeschlossen. Durch
sanften (vertikalen) Druck auf den Hebel 6ffnet sich die
Klemme zum Einsetzen oder Herausnehmen des Anschluf3d-
rahtes. Wenn Sie zum Niederdriicken der Hebel ein Werk-
zeug benutzen mochten, dann eignet sich ein herkdmmlicher
Phasenprifer (Schlitz-Schraubendreher) am besten. Kreuz-
schlitzschraubendreher sind ungeeignet, da durch das leich-
te Abrutschen des Werkzeuges die Klemme oder die Bau-
gruppe beschadigt werden kann!




Alle nachfolgenden Angaben beziehen sich auf die Klemmen- und Anschluf3skizze auf Seite 3.

Anwendungen

Der Decoder 3902A-H ist zur Ansteuerung von V/F Convertern mit 0...+10V Steuerspannung vor-
gesehen. Ublicherweise werden damit Motoren bedient, der 3902A-H kann also somit zur Motor-
steuerung herangezogen werden. Der variable 0-10V Ausgang erlaubt dabei eine stufenlose Ge-
schwindigkeitssteuerung.

WICHTIGER HINWEIS

Das Steuerungsprotokoll DMX512 ist nicht zur Steuerung von Antrieben und Auf-
bauten vorgesehen, die Gefahrdungen fiir Menschen oder Material hervorrufen
kénnen (siehe: DMX512 Standard ANSI E1-11, zu beziehen (iber www.ansi.org). Die
Einschrénkung gilt gleichermal3en fiir die Vorldufer-Standards USITT DMX512/1990,

DIN56930-2 sowie die Folgestandards ANSI E1-20 DMX RDM.

DMX512 verfiigt iiber keine Riickmeldemechanismen, die im Gefahrfalle eine sofortige
Abschaltung oder eine Notabschaltung bewirken kénnen. Der Anwender ist daher
fiir die zusétzliche Installation entsprechender, geeigneter Sicherheitsmassnah-
men und Sicherheitsschaltungen verantwortlich.

Der Decoder 3902A kann im Positionierbetrieb oder im Endlosbetrieb eingesetzt werden. Die Kon-
figuration des Decoders erfolgt Uber DMX RDM - z.B. Uber ein geeignetes Interface und einen ge-
eigneten RDM Controller. Wir empfehlen den JESE GET/SET Controller.

Anschlusse

CN3 CN4 CN6 CN7 CN5

[ b e e i
CN1 DMX-Eingang ENGORER  ENDMMNG  zevorosw T;gl;;m:;‘;;; ;'
1 grau Masse 3902A-H gy
2 blau -DMX i e E‘@
3 rot +DMX MX IN DMX OUT START ADDR POSITION
CN2 DMX-Ausgang (THRU)
1 grau Masse
2 blau -DMX
3 rot +DMX
CN1 CN2 CN8
CN3 DIGITAL-ENCODER
1 A Impulseingang A
2 B Impulseingang B
3 blau 0V, Masse

Die Encoder-Eingénge sind fiir Digitalsignale 0...+24VDC vorgesehen. Der
Positionsgeber (Encoder) ist so anzuschliessen, dass bei Rechtslauf (CW, im
Uhrzeigersinn) der Positionszéhler aufwérts zahit.



CN4

CN6

CNS5/CN7

CN8

HINWEISE:

ENDSCHALTER

1 CCw Endschalter fir Linkslauf (CCW)
2 Cw Endschalter fir Rechtslauf (CW)
3 blau 0V, Masse

Endschalter sind potenzialfreie Schliesser (N.O. Contact) gegen Masse
(GND)

NULLPUNKT-SENSOR

1 h'grau Sensoreingang 24VDC

2 blau 0V, Masse

Der Nullpunktsensor erwartet ein positives Sensorsignal gegen Masse
(GND)

Stromversorgung und Motorausgang (6-polig)

1 h'grau Steuerausgang (0...+10VDC)

2 blau 0V, Masse

3 d'drau Relais "EIN"

4 d'grau Relais "RICHTUNG"

5,6 blau Stromversorgung 0V, Masse
7,8 rot Stromversorgung 24VDC

Als Steuerrelais sind Relais mit einer Spulenspannung 24VDC zu verwenden, die
einseitig and Versorgungsspannung (+24V)angeklemmt werden. Freilaufdioden
sind im Treiberausgang bereits enthalten.

Startadressboard (10-pin)
Zum Anschluf® eines SOUNDLIGHT Startadressboards 3000P , 3003P,
3005P oder 3006P.

(1) Encoder-Eingange

Es koénnen aktive oder passive Signalgeber verwendet werden. Fir passive Signal-
geber wird intern eine Steuerspannung von 24VDC bereitsgestellt, der Steuerstrom
betragt ca. 5mA. Passive Signalgeber schlieRen gegen Masse.

(2) Endschalter

Endschalter schalten gegen Masse.

(3) Nullpunkt-Sensoreingang

Der Sensoreingang erwartet eine positive Siganlspannung und I6st bei der positiven
Flanke aus. Bei Ansprechen des Nullpunktsensors wird der Positionszahler auf
00000 gesetzt.

4) Relaissteuerung

Die Relais fur "ON" und "RICHTUNG" werden gegen +24V geschaltet. Das "ON" Re-
lais zieht nur bei der Initialisierung, oder wenn im Betrieb Uber den entsprechenden
Steuerkanal freigegeben. Das "RICHTUNG" Relais ist fir "CW" (Clockwise, Rich-
tung im Uhrzeigersinn) abgefallen und zieht fir "CCW" (Counter-Clockwise, gegen
den Uhrzeigersinn, Linkslauf) an.

(5) Motor-Steuerausgang

Der Steuerausgang liefert eine Ausgangsspannung von 0...+10VDC und darf mit
max. 2mA belastet werden.



Signalanzeigen

Der Zustand des V/F-Converter-Treiber-Moduls wird Uber drei Anzeige-LED signalisiert.

grun: OK

Es liegt ein auswertbares DMX-Signal an
rot: ERROR

Ist im Normalbetrieb aus
gelb: RDM

leuchtet, wenn eine Programmierung durch DMX RDM gesetzt wurde. Die
AdreRschalter sind dann deaktiviert.

Startadrel3schalter

Mit den Codierschaltern wird die Startadresse, d.h., die Nummer des
ersten zu dekodierenden Kanals eingestellt. Die Einstellung erfolgt nu-
merisch dezimal, es ist also keine Binarumrechnung wie bei DIL-
Schaltern erforderlich.

S3 S2 Sl

S1: Einer
S2: Zehner
S3: Hunderter

Wird die Adresse 000 eingestellt, dann werden alle Ausgange auf Null gefahren- unabhangig von
eventuell empfangenen Daten.

Der Betrieb des Decoders kann mit oder ohne Startadressboard erfolgen. Alle Einstellungen lassen
sich alternativ auch tber DMX RDM vornehmen. Alternativ zum Schalter-Startadressboard 3000P
stehen das LED-Display Startadressboard 3003P sowie das LCD-Startadressboard 3005P sowie
das COG-Adressboard 3006P zur Verfiigung

DIP-Schalter

Das Verhalten des Decoders lasst sich Gber DMX RDM, und bei Verwendung eines Startadress-
boards 3000P per DIP-Schalter anpassen. Dabei sind beim 3902A-H folgende Funktionen belegt:

DIP-SCHALTER 1: HOLD MODUS
hélt die aktuelle Motorpositionbei Ausfall des DMX-Signals
ON: HOLD Modus bei Signalausfall aktiviert
OFF: Position bei Signalausfall geméass DIP-Schalter 2

DIP-SCHALTER 2: SAFETY LEVEL
Motorposition bei Signalausfall, wenn kein HOLD-Modus gesetzt ist
ON: Motor fahrt auf Endposition
OFF: Motor fahrt auf Anfangsposition

DIP-SCHALTER 3/4: DMX PERSONALITY
ON/OFF:  Personality 3: Combined Mode
OFF/ON:  Personality 2: Positionierbetrieb
OFF/OFF: Personality 1: Endlosbetrieb



Betriebsarten

Die Betriebsarten werden auch als DMX PERSONALITY bezeichnet. Sie lassen sich per DIP-
Schalter oder per DMX RDM einstellen und permanent in den Decoder Gibernehmen. Bei Bedarf
kann der Zugriff auf die DMX Personality durch LOCK-Funktion sowie Sicherung durch ein Pal3-
wort verriegelt werden.

DMX PERSONALITY 1: ENDLOSBETRIEB Device: 53 4C: 39020000 - Root Device [
— @ —_ E —
Hier werden zwei DMX Kanale belegt: E
Fader 1 STEUERUNG 2
0...39: aus g
40...119: Rechtslauf, CW g
120...159: aus e
240...255: aus (|
Fader 2: GESCHWINDIGKEIT
(Ausgangsspannung 0...10V)
0: 0 Volt (Minimum Speed)
255: 10 Volt (Maximum Speed)
Hinweis:

Endschalter werden bei Personality 1 nicht abgefragt. Dadurch ist ein echter Endlos-
betrieb mdglich, d.h., der Antrieb kann mit vorgegebener Geschwindigkeit endlos
laufen.

Wird die Mdéglichkeit einer externen Abschaltung gewtinscht, dann verwenden Sie
bitte Personality 3.

TIPP: Bitte legen Sie die gewiinschten Minimal- und Maximalgeschwindig-
keiten mit den RDM-Funktionen MINLEVEL und MAXLEVEL fest!

PERSONALITY 2: POSITIONIERBETRIEB

Im Positionierbetrieb fahrt der Motor solange nach, bis

die aktuelle Position der durch die DMX Eingangsdaten Device: 334C:39020000 - Root Device H
vorgegebenen Sollposition entspricht. :‘-. - 050 051 052 | 053
.. 0aa 0oo 0oo 0oa
Der maximal Uberfahrbare Bereich betragt 19968 Schrit- S e i -1
te; darliberhinaus schaltet die Steuerung ab. DX é - {-
L i I ll
Mit den ersten beiden DMX Kanélen a3t sich die Bewe- jLSL = | B :2
gung steuern. Dabei gilt: v B -9 -21--2
3 & g g
L
F S F P FS
Fader 1 STEUERUNG st [ test || Test || TEsT
i

0...39: aus



40...239: ein
240...243:; RESET
244...255: aus

Fader 2: GESCHWINDIGKEIT (Ausgangsspannung 0...10V)
0: OVolt (Minimum Speed)
255: 10 Volt (Maximum Speed)

TIPP: Bitte legen Sie die gewiinschten Minimal- und Maximalgeschwindig-
keiten mit den RDM-Funktionen MINLEVEL und MAXLEVEL fest!

Fader 3/4: Position (16 Bit)
Die Position wird durch einen HI-Kanal (*256) und einen LO-Kanal (*1) reprasentiert.
(Wertebereich 0000hex [00000dez]- FFFFhex[65535dez]). Die Mitte ist 8000hex
[32768dez].
Insgesamt stehen +/-2000nex [8192dez] Steps zur Verfugung. Um den vollen Regel-
bereich des Faders auszunutzen, ist die Einstellung ist mit dem Faktor 4 skaliert,
d.h., 4 Schritte auf der Reglerskala entsprechen einem Schritt in der Positionierung.
Der Regelbereich geht somit von 8000rex bis FFFFhrex [Odez bis 65535dez]. Das ent-
spricht einer HI/LO Einstellung von 0/Qdez bis 255/255¢e:.

DMX PERSONALITY 3: KOMBINIERTER MODUS

Die Personality 3 kombiniert die Eigenschaften der beiden Personalities 1 und 2 auf einem Fader.
Dadurch ist es mdéglich, gleichzeitig automatisch zu fahren und zwischenzeitlich manuell zu
steuern.

Dabei gilt: Die Betriebsart wird durch Fader 5 festgelegt.
Fader 5 STEUERUNG

0...5: Positionierbetrieb (wie Personality 2, jedoch mit Zusatzfeatures
Daruber: Endlosbetrieb (manueller Betrieb)

39: aus

40...119: Rechtslauf, CW

120...159: aus

160...239: Linkslauf, CCW

240...255: aus

Fader 1 STEUERUNG (nur bei Positionierbetrieb, siehe auch Personality 2)
0...39: aus
40...239: ein

240...243: RESET
244...255: aus

Fader 2: GESCHWINDIGKEIT
(Ausgangsspannung 0...10V)
0: 0 Volt (Minimum Speed)
255: 10 Volt (Maximum Speed)

Fader 3/4: Position (16 Bit)
Die Position wird durch einen HI-Kanal (*256) und einen LO-Kanal (*1) reprasentiert.



(Wertebereich 0000hex [00000dez] bis FFFFhex [65535dez]). Die Mitte ist 8000hex
[32768dez].

Insgesamt stehen +/-2000nex [8192dez] Steps zur Verfugung. Um den vollen Regel-
bereich des Faders auszunutzen, ist die Einstellung ist mit dem Faktor 4 skaliert,
d.h., 4 Schritte auf der Reglerskala entsprechen einem Schritt in der Positionierung.
Der Regelbereich geht somit von 8000rex bis FFFFhrex [Odez bis 65535dez]. Das ent-
spricht einer HI/LO Einstellung von 0/Qdez bis 255/255¢e:.

Da durch Offnen des Faders 5 jederzeit vom automatischen e sic oo foe e B
Positionierbetrieb in den manuellen Betrieb gewechselt wer- 5.. 001 - 002 - 003 - 004 - 005 -
den kann, kann die Position jederzeit manuell verfahren & oo || ooo | | ooo || [ ooo ||| oo
werden. Ebenso lafkt sich der Nullpunkt als ,virtueller Null- Toicks ‘= ]: X 3 :%
punkt jederzeit durch einen faderausgelosten Reset neu set- = owx i§ ii . : ig
zen. R I R R R

O el 2Bl 5
Ein Verfahren Uber die Bereichsgrenzen von +/- 9984 Steps g% - g% w5
ist jedoch nicht moglich und wird durch Abschaltung verhin- g - EA =A R =A |
dert; der Motor stoppt dann. Gehen Sie mt der Position auf =Bl s o U el s
eine gegenlaufige Einstellung, um den Antrieb wieder freizu- |

geben und Uberprifen Sie ggfs. die aktuellen Enstellungen.

Ein Uberfahren der Endschalter verhindert ebenfalls eine Weiterfahrt. Auch hier kann nur durch ei-
ne gegenlaufige Positionierung wieder weitergefahren werden.

Hinweis: Personality 3 enthalt keine automatische Initialierung.

Hinweis: Personality 3 erfordert einen angeschlossenen Positions-Encoder. Wird bei Fahren im
Positioniermodus keine Positionsanderung erkannt, dann wird der Antrieb nach 3 Sekunden auto-
matisch abgeschaltet. Der Antrieb kann neu gestartet werden, indem Fader 1 auf Null gezogen
wird (,OFF*) oder ein Reset ausgeldst wird.

Hinweis: Ein Reset kann nicht durch Fader 5, sondern nur durch nur durch Fader 1 ausgeldst wer-
den.

Hinweis: Bei Betrieb im manuellen Modus (Fader 5 grésser als 5) sind bei Personality 3 im Gegen-
satz zum Betrieb in Personality 1 eventuell angeschlossene Endschalter aktiv.

TIPP: Bitte legen Sie die gewiinschten Minimal- und Maximalgeschwindig-
keiten mit den RDM-Funktionen MINLEVEL und MAXLEVEL fest!

Initialisierung

Bei Positionierbetrieb wird beim Einschalten (oder wenn Gber den CONTROL-Kanal ein RESET
ausgeldst wurde) eine Initialisierungssequenz gefahren.

Dies lauft in zwei Stufen ab:

1) Initialisierung CCW
Der Decoder wird auf CCW Ausgabe geschaltet und der Ausgang mit der
Initialierungsgewschwindigkeit angesteuert. Die Initialierungsgeschwindigkeit kann beliebig
festgelegt werden und Uber ein RDM Kommando einprogrammiert werden.



-> Es wird der Mittenpunkt erreicht: der Counter wird initalisiert (00000), das Gerat stoppt
->Es wird der Endschalter erreicht: die Drehrichtung kehrt um (CW)

2) Initialisierung CW
Der Decoder wird auf CW Ausgabe geschaltet und der Ausgang mit der
Initialierungsgeschwindigkeit angesteuert.
-> Es wird der Mittenpunkt erreicht: der Counter wird initalisiert (00000), das Gerat stoppt
->Es wird der Endschalter erreicht: Es erfolgt eine ERROR Ausgabe, das Gerat stoppt
(manueller Eingriff erforderlich, da kein Nullpunkt gefunden wurde).
Bitte Anlage neu starten!

Hinweis: Die automatische Initialiserung ist nur bei Personality 2 aktiv. Sie kann durch den RDM
Parameter AUTO INIT ENABLE bei Bedarf abgeschaltet werden.

Anschluss
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Der Anschluss des Decoders ist gemass der vorstehenden Skizze vorzunehmen. Bitte beachten
Sie, dass alle Anschlussarbeiten nur im stromlosen Zustand erfolgen durfen. Die Klemmen sind zur
Aufnahme von massiven und von Litzenleitern zugelassen; wir empfehlen fir Litzenleiter jedoch
bevorzugt den Einsatz von Kragen-Aderendhtlsen. Um die Federklemmen zu 6ffnen, verwenden
Sie einen Schlitzschraubendreher- bestens geeignet ist ein herkdmmlicher Phasenprifer! Kreuz-
schlitz-Schraubendreher sind hingegen vollig ungeeignet, die diese leicht zum Abrutschen neigen
und damit Klemmen oder Gerate nachhaltig beschadigt werden kénnen. Alle Komponenten mus-
sen fur Betrieb mit 24V Gleichspannung geeignet sein. Endschalter bzw. Nullpunktsensor und Po-
sitionsgeber kdnnen Uber Kontaktausgange oder Uber elektronische Ausgange verfligen. Bitte se-
hen Sie die Klemmenbeschreibung (siehe Seite 4) flr weitere technische Details. Um grétmaogli-
che Flexibilitdt in der Anwendung sicherzustellen, sind die Steuerrelais nicht im Decoder einge-
baut, sondern missen extern bereitgestellt werden.

Relais 1: "ON" angezogen, wenn der Antrieb fahrt
(Wenn der Antrieb steht, wird zugleich die Geschwindigkeits-
ausgabe auf Null gefahren)

Relais 2: "RICHTUNG" angezogen flr Linkslauf (CCW)

Display
Das Display dient mehreren Aufgaben:

1. Positionsdisplay
Im Positionierbetrieb wird die aktuelle Position auf den Nullpunkt (Mitte) ausgegeben. Vom
Nullpunkt aus lassen sich 9984 Steps CW (Anzeige "9984") und 9984 Steps CCW (Anzeige
"-9984" fahren.

2. Funktionsdisplay
Bei der Initalisierung wird der Zustand der Initialisierung angezeigt. Dazu erscheint die
Ausgabe "init" gefolgt von einem links oder einem rechts drehenden Signet.

3. Speed-Display
Im Endlos-Modus wird die Geschwindigkeit (000-255) gefolgt von einem links oder einem
rechts drehenden Signet ausgegeben.

4. Aktivitats-Anzeige
Ist Relais 1 abgefallen (Anlage steht) dann werden alle Punkte auf dem Display
ausgegeben.

DMX RDM Eigenschaften

Der DMX C/V Driver 3902A-H RDM ist voll kompatibel zum DMX RDM Standard 1.0. Das Gerat
wird als MOTOR ROT ATOR in der Kategorie SCENIC DEVICES erkannt und kann auf drei ver-
schiede-ne Betriebsmodi konfiguriert werden:

- Continuous Mode (2 DMX data slots)
Laufrichtung und Laufgeschwindkeit werden durch 2 DMX Kanale bestimmt.

- Positioning Mode (4 DMX data slots)
Hierbei wird der Motor so gefahren, daf3 die durch das Ist-Geber gemeldete Motorposition
mit der per DMX eingegebenen Sollposition Ubereinstimmt.



- Combined Mode (5 DMX data slots)
Dieser Modus kombiniert automatische Positionierung (Positioning Mode) und manuelle Po-
sitionierung (wie Continuous Mode), die durch den Control Slot 5 abrufbar sind.

Der gewlinschte Modus kann durch Auswahl der entsprechenden DMX512 Personality eingestellt
werden.

RDM-Sonderfunktionen:

RESET_DEVICE: Aufruf mit Parameter =1 erzeugt einen Warmstart
Aufruf mit Parameter = 255 erzeugt einen Kaltstart
DEVICE_POWER_CYCLES: Liest die Anzahl der Geratestarts aus
Device; 334C; 39020000 x
gL —Remote Device 1 ~Parameter Key
b 5 SOUNDLIGHT The DMX Company Required Parameter 3
3902A-H VIF DRIVER Supported Parameter
Tools Software Version: Manufacturer Parameter
SW Mk 1.0 RDM Mk 4.6 PLASA Reserved Parametsr
Rootand Sub Devices Supported Parameters - Root Device
Device ] Lakel FID J FParameter "
SO\ FoatDevice  3802A-HW/F DRIVER $0001  DISC_UNIQUE_ERANCH
oA $0002  DISC_MUTE
050 $0003  DISC_UN_MUTE

$0015  CORMS STATUS
$0020  QUEUED_MESSAGE
N $0030  STATUS_MESSAGES
$0031  STATUS ID DESCRIPTION
“ $0050 SUPPORTED_PARAMETERS
$0051  PARAMETER_DESCRIPTION
$0060  DEWICE_INFO
$0070  PRODUCT DETAIL ID_LIST
$0080  DEYICE_MODEL_DESCRIPTION
$0081  MANUFACTURER_LABEL
$0082  DEWICE_LABEL
$0090  FACTORY_DEFAULTS
$00C0  SOFTWARE VERSION LABEL
$00ED DM _PERSOMALITY
§00E1 Dbk PERSOMALITY _DERCRIFTION
$00F0  DM¥_START ADDRESS
$0720  SLOT_INFO
$0121  SLOT_DESCRIPTION
$0122  DEFAULT_SLOT_WALUE
$0141 DX FAIL_MODE
$0340  DIMMER INFO
$0341  MINIMUM_LEVEL
$0347  MASIMUM_LEWEL
$0343  CURVE
$0344  CURVE_DESCRIPTION
$0345  QUTPUT_RESPONSE_TIME
$0346  QUTPUT_RESPOMNSE_TIME_DESCRIPTION
$0347  MODULATION FREQUENCY
$0348  MODULATION_FREQUENCY _DESCRIPTION
$0400  DEWICE_HOURS
$0405  DEWICE_POWER_CYCLES
$0640 LOCK_PIN
$0641  LOCK_STATE
$0642  LOCK_STATE_DESCRIPTION
$1000  IDENTIFY_DEVICE
$1001  RESET_DEVICE
$1010  POWVER. STATE
$1040  IDENTIFY_MODE
$80F1  DM¥_HOLD_MODE
$8341  MIN_MAX_MODE
$C008  INITIALIZATION SPEED
$C009  POSITIOMNING ACCURACY
ﬁ $FF01  ROM FACTORY SETUP




Der V/F-Treiber nutzt einige RDM-Sonderfunktionen, die geratespezifisch sind und die nachfol-
gend aufgelistet sind:

FUNKTION C006 POS DECEL RANGE

Mit dieser Funktion wird der Abbremsbereich festgelegt. Innerhalb des Abbremsbereiches wird die
Geschwindigkeit linear bis zur vorgegebenen Minialgeschwindigekit reduziert.
Der Abbremsbereich kann auf 250, 500, 1000 oder 2000 Steps festgelegt werden.

Aufrufe: GET <param = none> (kein Eingabeparameter erforderlich)
Ruckgabe: <param=Decel_Range [Byte]>

SET <param=Decel_Range [Byte]>
Rickgabe: = <param=none> (kein Riuckgabeparameter)

Decel_Range = $01...$04  (bernimmt den eingegebenen Wert als
Bereichsangabe
$01 = 255 Steps
$02 = 512 Steps
$03= 1024 Steps
$04 = 2048 Steps

Decel_Range = $81...$85  (ibernimmt den eingegebenen Wert als
Bereichsangabe
$81 = 255 Steps
$82 = 127 Steps
$83= 63 Steps
$84 = 31 Steps
$85 = 15 Steps

FUNKTION C007 POS DEAD ZONE

Mit dieser Funktion wird der die Totzone um den Nullpunkt (in Steps) festgelegt.

Aufrufe: GET <param = none> (kein Eingabeparameter erforderlich)
Ruckgabe: <param=DeadZone [Byte]>

SET <param=DeadZone [Byte]>
Rickgabe:  <param=none> (kein Riuckgabeparameter)

DeadZone = $00...$FF ubernimmt den eingegebenen Wert als
Bereichsangabe

HINWEIS: Setzen Sie eine Pos_Dead_Zone, also eine Positionierungs-Totzone, dann
sollten Sie keine Positionierungs-Accuracy aktivieren (diese beiden Einstellungen
iiberlagern sich). Setzen Sie dann PositioningAccuracy = $00

FUNKTION C008 INITIALIZATION SPEED

Mit dieser Funktion kann die Geschwindigkeit bei der Initialisierung (Suchen des Nullpunktes)
festgelegt werden. Die initialization Speed ist eine Festgeschwindigkeit und beim Betrieb nicht ver-
anderbar. Beachten Sie jedoch, dass die Initialisierung dennoch nur dann fahrt, wenn dies durch



den CONTROL Regler (DMX Kanal 1) jeweils freigegeben ist.

Aufrufe: GET <param = none> (kein Eingabeparameter erforderlich)
Rickgabe: <param=Init_Speed [Byte]>

SET <param=Init_Speed [Byte]>
Rickgabe:  <param=none> (kein Riuckgabeparameter)

Init_Speed = $00...$FF Ubernimmt den eingegebenen Wert als
Geschwindigkeit

TIPP:

Es empfiehlt sich, das Gerat im Endlos-Modus (Personality 2) zu betreiben und

die "richtige" Geschwindigkeit auszuprobieren. Notieren Sie die Einstellung und

ubernehmen Sie diese flr die Programmierung.

ACHTUNG: Wenn mechanische Endpunkte berlicksichtigt werden missen, darauf
achten, dass diese bei der Testfahrt nicht Gberfahren werden!

FUNKTION C009 POSITIONING ACCURACY

Mit dieser Funktion kann "die Genuigkeit beim Einparken" beim Positionierbetrieb festgelegt wer-
den. Die Funktion ist nur bei Positionierbetrieb aktiv. Dabei wird aus der Positionierungsposition
(Zahler) per Bitmaske ein Wertebereich ausgeblendet, fur den gilt: "Ziel erreicht".
Als Vorstellung ist der Parameter 3 gesetzt (8 Steps)
Aufrufe: GET <param = none> (kein Eingabeparameter erforderlich)

Ruckgabe: <param=Accuracy_Bits [Byte]>

SET <param=Accuracy_Bits [Byte]>
Rickgabe:  <param=none> (kein Riuckgabeparameter)

Accuracy_Bits = $00...$07  Ubernimmt den eingegebenen Wert als Bitzahl

$00 volle Auflésung

$01 Totzone 2 Steps

$02 Totzone 4 Steps

$03 Totzone 8 Steps

$04 Totzone 16 Steps
....u.s.w. bis

$07 Totzone 128 Steps

HINWEIS: Setzen Sie eine Positioning Accuracy, also eine Positionierungs-Unschérfe, dann
sollten Sie keine Totzone aktivieren (diese beiden Einstellungen lberlagern sich).
Setzen Sie dann DeadZone = $00

FUNKTION CO0A AUTO-INIT ENABLE

Mit dieser Funktion wird festgelegt, ob im automatischen Positioniermodus eine automatische Ini-
tialisierung gefahren wird. Die Funktion wirkt nur in Personality 1.

Aufrufe: GET <param = none> (kein Eingabeparameter erforderlich)
Ruckgabe: <param=Auto_Init [Byte]>



SET <param=Auto_Init [Byte]>
Rickgabe:  <param=none> (kein Riuckgabeparameter)

Auto_Init = $00
Auto_Init = $FF

Initalierung aus
Initialisierung ein

Hinweis: Bitte beachten Sie, dass flr eine automatische Initialiserung ein Nullpunktsensor vorhan-
den sein muss. Wird kein Nullpunkt gefunden, weil z.B. Bei Erst-Inbetriebnahme die aktuelle Posi-
tion vollkommen ,Out of Range® war, dann wird die Initialisierung nach einigen Versuchen mit einer
Error-Meldung abgebrochen. Ein Benutzer-Eingriff ist erforderlich. Das Gerat muss dann gegebe-
nenfalls durch ein Reset-Kommando neu gestartet werden.

Dieser Vorgang kann sich wiederholen, bis der nutzbre Arbeitsbereich erreicht worden ist.

Weitere RDM Info

Weitere Informationen zu DMX RDM finden Sie auf den Websiten der RDM Protocol Group
(www.rdmprotocol.org), oder auf: www.rdm.soundlight.de

Technische Daten

Abmessungen: Einbaumodul (REG) 6,5TE

Speisung: 24V DC

DMX IN: 1 Unit Load

DMX OUT: fed thru

Protokoll: DMX512/1990, DIN56930-2, DMX512-A, DMX RDM

Endschalter IN:

0,0V (potentialfreier Kontakt oder Open Collector TTL), max. -5mA
Ruhespannung 24V DC

Nullpunktsensor IN: +24\V/DC

Steps: +/-9984 max.

Motor Out: 0...+10V, max. 2mA
Betriebstemperatur: 0...+50C

BestelINr.: 3902A-H

Storung

Ist anzunehmen, dass ein gefahrloser Betrieb nicht mehr méglich ist, so ist das Gerat aulRer Be-
trieb zu setzen und gegen unbeabsichtigten Betrieb zu sichern. Das trifft zu, wenn:

- das Gerat sichtbare Beschadigungen aufweist;

- das Gerat nicht mehr funktionsfahig ist;

- Teile im Innern des Gerates lose oder locker sind;

- Verbindungsleitungen sichtbare Schaden aufweisen.

Gewahrleistung

Die Gewahrleistung fiir dieses Gerat betragt 2 Jahre. Sie umfasst die kostenlose Behebung der
Mangel, die nachweisbar auf die Verwendung nicht einwandfreien Materials oder Fabrikationsfeh-
ler zurickzufiihren sind.

Die Gewahrleistung erlischt:




- bei Veranderungen und Reparaturversuchen am Geréat;

- bei eigenmachtiger Veranderung der Schaltung;

- Schaden durch Eingriffe fremder Personen,;

- Schaden durch Nichtbeachtung der Bedienungsanleitung und des Anschlussplanes;
- Anschluss an eine falsche Spannung oder Stromart;

- Fehlbedienung oder Schaden durch fahrlassige Behandlung oder MilRbrauch.

CE-Konformitat

die Anforderungen in Bezug auf die CE-Konformitat (leitungsgebundene und feld-

geflhrte Stérabstrahlung) erflllt werden, ist es notwendig, die Baugruppe in ein ge-

schlossenes Metallgehduse einzubauen.

Bitte achten Sie darauf, das zum Anschluss stets ordnungsgemaf abgeschirmte
Leitungen (bevorzugt AES-EBU Digitalkabel oder DMX512-Kabel) zur Anwendung kommen und
die Schirmung korrekt angeschlossen ist.

C € Die Baugruppe ist mikroprozessorgesteuert und verwendet Hochfrequenz . Damit

Service

Innerhalb des Gerétes sind KEINE vom Anwender zu bedienenden oder zu wartenden Teile ent-
halten. Sollte Ihr 3902A-H einmal einen Service bendtigen, dann senden Sie das Gerat bitte gut
verpackt frachtfrei an das Werk ein.

Recycling

Hat das Gerat das Ende seiner Lebensdauer erreicht, dann muf} es umweltvertrag-
lich entsorgt werden. Elektronische Gerate durfen nicht Gber den Hausmiuill entsorgt
werden, sondern mussen uber die kommunalen Sammelstellen dem Recycling zu-
gefihrt werden. SOUNDLIGHT ist dem Ricknahmesystem fir Elektrogerate
(WEEE - EAR) angeschlossen und dort registriert (DE58883929).

Produkt-Homepage

Sie erreichen die Produkt-Homepage unter:

http://www.soundlight.de/produkte/3902a-h

Sie finden dort aktuelle Produktinformationen sowie FAQ, die weitere Betriebshinweise und Infor-
mationen zu verfligbarem Zubehor geben.



