Serielles Funk-Interface

fiir die Ansteuerung/vonibisizu 4
Funk-Heizkorper-Ventilantrieben FHT 8V

ELy

Das Interface FHT 8l erméglicht die einfache Ansteuerung von Ventilantrieben des Typs
FHT 8V per Funk. Die gewtinschte Ventilposition wird iiber ein einfaches serielles Daten-
protokoll z. B. von einem Mikrocontroller in das Interface geschrieben. Dieses libernimmt
dann die weitere Codierung und die Zeitverwaltung fiir die Funkiibertragung. Im Zusam-
menspiel mit dem Controller, der die Ventilposition errechnet, erméglicht das Interface so

den relativ einfachen Aufbau einer Temperaturregelung.

Einfach und effizient regeln

In den meisten Haushalten erfolgt die
Raumheizung iiber eine Warmwasser-
Zentralheizung. Zur Wirmeabgabe sind
in den einzelnen Rdumen ein oder mehrere
Radiatoren installiert. Die Durchfluss-
menge und damit die Warmeabgabe wird
iiber ein direkt am Heizkorper montiertes
Ventil reguliert. Im einfachsten Fall betétigt
ein rein mechanisch arbeitender, auf dem
Prinzip der Warmeausdehnung beruhender
Thermostatkopf das Ventil. Fiir eine zeit-
abhingige, den Nutzungsgewohnheiten
angepasste Temperaturregelung ist jedoch
eine elektrische bzw. elektronische Verstel-
lung des Ventils erforderlich. Hier sind von
verschiedenen Herstellern unterschiedliche
Produkte erhéltlich. Besonders komfortabel
sind batteriebetriebene Funksysteme wie
der Raumregler ELV FHT 80B. Hier gestal-
tet sich die Installation besonders einfach,
da weder ein Netzanschluss erforderlich
ist, noch ein Kabel zum Heizkorper verlegt
werden muss. Zudem bietet dieser Regler
noch weitere Moglichkeiten wie z. B. die
Einbindung in ein zentrales Haussteuer-
system oder die automatische Absenkung
der Raumtemperatur beim Liiften mittels
eines Fenster-Magnetkontaktes.
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Werallerdings nichtauf fertige Lésungen
zuriickgreifen mochte, sondern sich seine
eigene Regelung z. B. PC- oder Mikro-
controller-basierend aufbauen mochte, der
stehtalsbald vor der Frage, wie sich das Ven-
tilam besten betétigen lasst. Die Kréfte, die
aufden Ventilstift aufgebracht werden miis-
sen, um das Ventil zu schlieBen, sind nicht
unerheblich, so dass Eigenbauldsungen mit
einem Servo oder dhnlichem kaum in Frage
kommen. Somit bietet es sich hier an, auf
einen fertigen Aktor zuriickzugreifen. Die
einfachste Ausfithrung eines solchen Aktors
ist ein thermischer Stellantrieb. In diesem
wird ein Ausdehnungskdrper elektrisch
beheiztund betdtigt dann das Ventil. Neben
230-Volt-Varianten sind auch solche mit
24 Volt Nennspannung erhéltlich, so dass
hier eine relativ gefahrlose Verwendung in
Eigenbauten moglich ist. Ein Vorteil von
thermischen Stellantrieben ist, dass diese
weitestgehend gerduschlos arbeiten. Ein
wesentlicher Nachteil ist der recht hohe
Energiebedarfvon ca. 3 Watt, der ein Netz-
teil und eine Kabelverbindung zwischen
Stellantrieb und Regler unumgénglich
macht. Zudem reagieren diese Antriebe
recht trdge und lassen sich nicht genau
positionieren. Meist werden sie deshalb
nur iiber einen Zweipunktregler ganz auf
bzw. ganz zu ,,gefahren®.

Der elektronische Ventilantrieb
FHT 8V

Nahezu ideal sind hier elektronische
Ventilantriebe, bei denen der Ventilstift
iiber einen Motorantrieb mit starker Ge-
triebe-Untersetzung betétigt wird. Der
im ELV-Funk-Heizkorperthermostat-Sys-
tem verwendete Ventilantrieb FHT 8V
benotigt keine Kabelverbindung, er ist
batteriebetrieben, die Ansteuerung erfolgt

Technische Daten: FHT 8I

Versorgungs- 3V
spannung:

30 pA (a)*
Stromaufnahme: 90 pA (b)*

400 pA (c)*
Abmessungen: ;86‘;;?5’0 X
Anzahl derunabhéngig 4
steuerbaren Antriebe:
Sendefrequenz: 868,35 MHz
* Typische Werte unter folgenden beispielhaften

Bedingungen:

(a) 1 Antrieb, LED deaktiviert, Energiesparmodus,
4 Dateniibertragungen pro Stunde;

(b) 4 Antriebe, LED aktiv, Energiesparmodus, 8 Daten-
tibertragungen pro Stunde;

(c) 4 Antriebe, LED aktiv, kein Energiesparmodus,

8 Dateniibertragungen pro Stunde
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Tabelle 1: Fehlercodes

F1 | Quersumme falsch
F2 | Unzuldssiger Befehl
F3 | Daten nicht OK

F4 | EEPROM-Fehler

per Funk. Dabei werden dem Antrieb die
Positionierbefehle in kurzen, digitalen
Protokollen iiber eine 868-MHz-Funkstre-
cke mitgeteilt. Auf einem kleinen Display
sind stindig die wichtigsten Informationen
wie Ventilposition, Funkempfang und
Batteriestatus abzulesen. Mittels eines
integrierten Signalgebers kann der Antrieb
auBerdem eine zu geringe Batteriespannung
akustisch anzeigen. Die Versorgung des
Antriebs erfolgt iiber 2 Mignon Batterien,
die abhéngig von Verstellweg und Verstell-
haufigkeit, bis zu zwei Jahre halten. Eine so
lange Batterielebensdauer kannnur erreicht
werden, wenn der Empfanger nicht perma-
nent, sondern nur ca. alle 2 Minuten fiir
wenige 100 Millisekunden eingeschaltet ist.
Dementsprechend genau muss das Sende-
raster des Reglers sein. Zudem ist auch das
Ubertragungsprotokoll recht aufwindig.
Dies ist unter anderem notwendig, um Be-
einflussungen von benachbarten Systemen
zu vermeiden und um

Generierung der entsprechenden Steuerbe-
fehleiibernehmen kann. Fiir weitergehende
Anwendungen, etwa zeitabhdngiges An-
steuern des Ventilantriebs, bietet sich dann
auch eine PC-Steuerung an.

Bedienung und Anzeige

Am Interface selbst ist keinerlei Bedie-
nung erforderlich. Es sind lediglich die
gewiinschten Befehle und Daten in das
Interface zu schreiben. Uber eine Zweifarb-
LED wird angezeigt, ob der Befehl korrekt
empfangen und ausgewertet worden ist.
Leuchtet die LED griin, so war die Uber-
tragung fehlerfrei. Leuchtetdie LED rot, so
ist ein Problem aufgetreten. In diesem Fall
gibtein Fehlercode zusdtzliche Information
iiber das aufgetretene Problem. In Tabelle 1
sind die moglichen Fehlercodes dargestellt.
Somit liefert die LED insbesondere wéh-
rend der Programmierung des steuernden
Controllers wertvolle Debug-Informati-
onen. Beim Einsatz in batteriebetriebenen
Systemen lédsst sich der Stromverbrauch
reduzieren, indem die LED iiber einen
Steuerbefehl deaktiviert wird.

Im normalen Betrieb zeigt das Display
den aktuellen Status an. Wéhrend des
Sendevorganges zum Ventilantrieb ist

auf dem Display kurz das entsprechende
Symbol (Funkturm) eingeblendet. Zudem
zeigt,,An‘an,an welchen Antrieb gesendet
wird, wobei ,,n* die Nummer des Antriebs
ist. Danach zeigt das Display die aktuelle
Position dieses Antriebs in Prozent. 0%
entspricht vollstdndig geschlossen, 99%
entspricht vollstdndig gedftnet. Wird ein
Antrieb aufseine Funkadresse angelernt, so
zeigt das Display ,,Ln*, wobei n wiederum
die Nummer des Antriebs (1 bis 4) ist.

Befehlssatz

Der Befehlssatz des FHT 81 ist in Ta-
belle 2 iibersichtlich dargestellt. Die fiir
Antrieb 2, 3 und 4 bestimmten Befehle
sind nur dann verwendbar, wenn die An-
zahl der verwendeten Antriebe mit Befehl
0x20 entsprechend hoch festgelegt ist.
Die Ventilposition wird bei den Befehlen
0x01 bis 0x08 im Datenbyte angegeben.
Hierbei ist zu beachten, dass dieser Wert
nicht mit einer Auflésung von 0 bis 100
in Prozent vorgegeben wird, sondern mit
einer hoheren Auflosung von 0 bis 255.
0 entspricht hierbei 0 Prozent und somit
einem vollstindig geschlossenen Ventil,
255 (0xFF) entspricht 100% und somit
einem vollstindig gedffneten Ventil. Die

Empfangsfehler erken- Tabelle 2: Befehlssatz des FHT 81

Ié?n z%kénn§ni(Fili§ ein | Befehl Daten Bedeutung

s ilcg}f:ns (fl rlrll?tr 03/ Z rt allle etfr: 0x01 0x00..0xFF | Antrieb 1 auf Position <Daten>

aufgrund des nétigen | 0x02 0x00..0xFF | Antrieb 2 auf Position <Daten>

Programmieraufwands | 0x03 | 0x00..0xFF | Antrieb 3 auf Position <Daten>

eindirektes Ansprechen - —

des Antriebs iiber die | 0x04 0x00..0xFF | Antrieb 4 auf Position <Daten>

Funkschnittstelle nicht | 0x05 0x00..0xFF | Antrieb 1 Entkalkungsfahrt durchfiihren, anschlieend auf Position <Daten>
an. Fu? diese Anvyen- 0x06 0x00..0xFF | Antrieb 2 Entkalkungsfahrt durchfiihren, anschlieBend auf Position <Daten>
dung bietet das serielle - X - "
Funkinterface FUT 81 | 0x07 0x00..0xFF | Antrieb 3 Entkalkungsfahrt durchfiihren, anschlieend auf Position <Daten>
nun eine geeignete Lo- | 0x08 0x00..0xFF | Antrieb 4 Entkalkungsfahrt durchfiihren, anschlieend auf Position <Daten>
sung. Es fibemimmt die 0x11 XX Antrieb 1 anlernen

Codierung des Funk- -

protokolls und das zy- | 0x12 XX Antrieb 2 anlernen

klische Senden an bis | 0x13 XX Antrieb 3 anlernen

zu4unabhéngigansteu- 5 XX Antrieb 4 anlernen

erbare Ventilantriebe.

Die entsprechenden | 0x20 0x01..0x04 Anzahl der Antriebe auf <Daten> festlegen

Steuerdaten werden | (x2] XX Akustisches Low-Bat-Signal freigeben

iiber eine besonders 0x22 Akustisches Low-Bat-Sienal

einfach gehaltene seri- X XX ustisches Low-Bat-Signal sperren

elle Schnittstelle zum | 0x23 XX Kontroll-LED aktivieren

Interface geschickt. | (x4 XX Kontroll-LED deaktivieren

Dies lédsst sich pro- - -

blemlos mit jedem gin- 0x25 XX Energiesparmodus einschalten

gigen Mikrocontroller | 0x26 XX Energiesparmodus ausschalten

rea11s1eren3 der dapn 0x27 XX Batteriesymbol einschalten

auch praktischerweise -

gleichzeitig die Erfas- | 0X28 XX Batteriesymbol ausschalten

sung der Raumtem- | Ox2F XX Neue Zufallsadressen vergeben

peratur, den Vergleich 7 337155 Testbefehl

mit der eingestellten —

Solltemperatur und die [XX0eticbig
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Ubertragung zu den Antrieben ist iiber
eine 16 Bit umfassende Adresse (Code)
gesichert. Jedem der 4 Kanile (Antrieb 1
bis 4) ist eine andere Adresse zugewiesen.
Aufdiese ist der Antrieb zundchst mit dem
entsprechenden Befehl 0x11 bis 0x 14 anzu-
lernen. Zuvor muss der Antrieb in Anlern-
bereitsschaft versetzt werden. Hierzu istdie
Taste am Antrieb ca. 3 Sekunden gedriickt
zu halten, bis ein Signalton ausgegeben
wird und ,,AC* im Display erscheint. Der
Ventilantrieb bestitigt den korrekten Emp-
fang des Anlernbefehls mit einer Tonfolge.
Grundsétzlich ist es moglich, beliebig
viele Antriebe auf die gleiche Adresse
anzulernen, diese fahren dann aber auch
stets die selben Positionenan. Die Adressen
werden sowohl im FHT 8V als auch im
FHT 8I, unabhingig vom Vorhandensein
der Versorgungsspannung, gespeichert.
Somit ist es nicht erforderlich die Antriebe
nach einem Batteriewechsel neu anzuler-
nen. Die Synchronitit stellt sich ebenfalls
automatisch wieder her. Lediglich, wenn
der Ventilantrieb iiber ldngere Zeit keine
Funkbefehle mehr erhalten hat, fahrt dieser
auf die Notposition (Ventil 30% gedffnet)
und es kann bis zu einer Stunde dauern,
bis er sich wieder auf das Senderaster
aufsynchronisiert hat. Mittels des Befehls
0x2F kann man fiir alle Kanile ein neue
Zufallsadresse vergeben. Anschliefend
miissen jedoch alle Antriebe neu angelernt
werden. Da ein neues FHT 8I mit einer
Default-Adresse arbeitet, empfichlt es sich,
zunichst iber Befehl 0x2F neue Adressen
zu vergeben.

Mittels der Befehle 0x21 und 0x22 kann
der akustische Low-Bat-Alarm der Ventil-
antriebe freigegeben bzw. gesperrt werden.
Dies ist vor allem dann niitzlich, wenn
man verhindern moéchte, dass der Antrieb
im Schlafzimmer um 3 Uhr nachts darauf
aufmerksam macht, dass seine Batterien
bald getauscht werden miissen...

Das bereits erwéhnte Ein- bzw. Aus-
schalten der Kontroll-LED wird mittels
Befehl 0x23 und 0x24 vorgenommen. Diese
Festlegung wird ausfallsicherim EEPROM
gespeichert und somit auch nach einem
Spannungsausfall wiederhergestellt.

Zur Reduzierung der Stromaufnahme
dient auch das Ausschalten des Haupt-
oszillators wiahrend der Ruhephasen.

Juuuyyyyuyd
Data 11

Load

Clock

=
|

Das Wiedereinschalten dieses Oszillators
erfordert allerdings ca. 50 ms Wartezeit.
Diese macht sich insbesondere beim Start
einer seriellen Ubertragung bemerkbar.
Zum Einlesen des ersten Bits ist das
FHT 81 mehr als 50 ms ,,Busy“ wéhrend
die Ubertragung der restlichen Bits we-
sentlich schneller vonstatten geht. Sollte
die Verzdgerung nicht akzeptabel sein
und die Stromaufnahme des Moduls eine
untergeordnete Rolle spielen, so kann man
das Abschalten des Hauptoszillators mit
dem Befehl 0x26 unterbinden. Befehl 0x25
machtdiese Einstellung wieder riickgéngig.
Nach einem Neustart istautomatisch wieder
der Energiesparmodus aktiv.

Im FHT 8I selbst erfolgt keine Uberwa-
chung der Versorgungsspannung. Somit
verwendet es auch nicht das Batterie-Sym-
bol auf dem Display. Dieses kann deshalb
durch das iibergeordnete System genutzt
werden. Mit dem Befehl 0x27 wird das
Symbol eingeschaltet, mit dem Befehl 0x28
wieder ausgeschaltet.

Der Befehl 0x33 dient lediglich zu
Testzwecken. Wird dieser Befehl mit den
Daten 0x55 gesendet, so akzeptiert das
Modul diese Ubertragung als korrekt und
zeigt dies auch mit der griinen LED an,
es werden aber keine weiteren Aktionen
ausgelost.

Serieller Ubertragungsrahmen

Die Kommunikation zwischen dem
ibergeordneten System und dem FHT 81
erfolgtiiber4 Datenleitungen. Zum FHT 81
gelangen die Daten iiber ,,Data“, ,,Clock™
und ,,Load”. Zur Steuerung der Ubertra-
gungsgeschwindigkeit durch das FHT 81
dient die Steuerleitung ,,Busy*.

Abbildung 1 veranschaulicht den Ablauf
anhand eines Ubertragungsbeispiels. In
diesem Beispiel wird fiir den Antrieb 1
eine Position von 28% vorgegeben (Be-
fehl = 0x01, Daten = 0x48). Der gesamte
Rahmen besteht aus 3 Byte. Als erstes wird
der Befehl {ibertragen, dann die Daten und
als letztes die Quersumme. Diese dient zur
Fehlererkennung. Sie wird aus der Summe
von 6 + Befehl + Daten gebildet. Hierbei
handelt es sich ebenfalls um einen 8 Bit-
Wert, etwaige Uberldufe aus der Addition
werden ignoriert. Beim vorliegenden Bei-

yyuuvuyyyyyd
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spielist die Quersumme somit 0x06+0x01
+ 0x48 = 0x4F. Anhand der Quersumme
iiberpriift das FHT &8I, ob innerhalb der
Ubertragung Fehler aufgetreten sind. Ist
dies der Fall, so wird der Rahmen verwor-
fen und die Fehlermeldung F1 angezeigt.
Die Ubertragung der Daten erfolgt vom
hochstwertigen zum niederwertigsten Bit.
Signaltechnisch ergibt sich folgender Ab-
lauf: Zunéchst wird dem Bit entsprechend
eine 0 oder eine 1 auf,,Data“ gelegt, dann
,»Clock“auf1 gesetzt. Nun liest das FHT 81
dieses Bit. Wahrend es hiermit beschéftigt
ist, legt es das ,,Busy“-Signal auf 1. Erst
wenn ,,Busy* wieder auf 0 zuriick gesetzt
ist, darf das iibergeordnete System das
,Clock“-Signal zuriicknehmen und die
Ubertragung mit dem Anlegen des nichsten
Bits an ,,Data“ fortsetzen. Sind alle 24 Bit
auf diese Weise in das Interface geschoben
worden, so wird die Ubertragung mit dem
Signal ,,Load* beendet. Auch dieses muss
so lange anliegen, bis das Interface die
Verarbeitung abgeschlossen hat und das
,,Busy“-Signal wieder auf 0 setzt.

Schaltung

Abbildung 2 zeigt das Schaltbild des
FHT 8I. Zentrales Element ist der Mikro-
controllerIC 1. Dieserbesitzt einen internen
Displaytreiber, iiber den er das Display
LCD 1 direkt ansteuern kann. Die fiir die
Ansteuerung des Displays notwendigen
Spannungen werden mittels C1 bis C 3
stabilisiert. Die Taktung kann sowohl liber
den Quarz Q 2 mit C 6, C 7 erfolgen als
auch iiber Q 1 mit C 4 und C 5. Der hoch-
frequentere Oszillator mit Q 2 14sstsich vom
Controller abschalten, wenn keine schnelle
Programmabarbeitung notwendig ist. Dies
tragt dann wesentlich zur Reduzierung der
Stromaufnahme bei. Imseriellen EEPROM
IC2kann der Controller Daten nichtfliichtig
ablegen. Da die Datenleitung SDA sowohl
in Schreib- als auch in Leserichtung ver-
wendet wird, sind der Datenausgang Port
3.0 und der Dateneingang Port 3.1 iiber
D 2 entkoppelt. R 4 dient als Pull-Up-Wi-
derstand. Fiir eine hinreichende Helligkeit
der LED D 1 sind nur wenige Milliampere
notwendig. Diesen Strom kann der Con-
troller direkt iiber seine Ports treiben. R 2
und R 3 dienen hierbei als Vorwidersténde.

Bild 1: Ein
Ubertra-

Busy

Jmrarmror e e et

gungs-
beispiel
fur eine
Befehls-
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definiertes Anlaufen des Con-

+3V
(@] o trollers nach dem Anlegen der
s ; Leni Versorgungsspannung. Die
COMO .
/RESET o 2 o Kondensatoren C 8 bis C 11
C10f C11 | + C12 - 3 CcoMe ¢ bl . d . b d
= sls = 2l oo oom2 [ oo stabilisieren und sieben die
ISMDI EMD ol Petkst JU e Versorgungsspannung.
32 P6.2 KS2 SEG1 22 SEG1
. ST11 ha P6.3 KS3 SEG2 & SEG2 N hb
oad o, —5| P1:oINTO SEG3 [55 SEG3 achbau
Clock g|_3 7o P11 INTH SEG4 =5 SEG4
Data " 20| P1:2INT2 SEG5 [y C-Display . .
BuY 19 e SECG [, Sdamtliche SMD-Kom-
" B HFS1 P20TCLO SECT 5e . .
GND |o RS ] 22] P2 sece [ ponenten sind bereits vor-
“+Ub — 23| 7 seco B . . . . q-
bt c2 Lo 21 P220L0 seano |2 bestiickt. Hier ist lediglich
oo | o - ] NI D2 o) SEatt f5 eine Kontrolle auf mogliche
7 W 8 5 3 1l 5| PaoLcDsY SEG12 5] . X .
Tees e Y 2 i 7148 | P31LODSY  SEGS [g, Létfehler notwendig. Somit
140 a 7 28| P32 SEG14 79 . : _
. - 9 sears [ sind nur noch wenige bedrah
100 o vico el 1 tete Komponenten und das
46 .
— rom o o seete i, Display LCD 1 von Hand zu
5 gns seezo [37 bestiicken. Bild 3 verdeutlicht
SEG21 |7, : :
— 1l oo secez [ Die Montage des Displays.
SEG28 [y Vom Display wird zundchst
I ~ 12 XIN P8.0 SEG24 39 . .
| pu Pa.1 SEG25 57 die Schutzfolie entfernt und
YRR } TEST mhaseeE g dieses dannsoinden Sichtrah-
XTIN P8.4 SEG28 [, 1 -
Loy men emge}egt, da_ss (}er Ar}
- P8.6SEG30 [2 guss des Displays in die dafiir
L \ 4 XTOUT P8.7 SEG31 [~ h A in—
ol os| sl Szmmz oa cal ol [t vorgesehene Aussparung e
b Mikrocontroller fasst. AnschlieBend wird der
So o &b B v e ELVO7672 LCD-Rahmen aufgelegt und
das Leitgummi eingesetzt.
o Diese Einheit ist dann auf die
2

100n
SMD

100n
SMD

Das Sendemodul HFSI1 ist direkt mit der
Versorgungsspannung verbunden. Dies
ist moglich, da es, solange kein High-Si-

entsprechenden Locher der

Leiterplatte zu positionieren

und mit 4 Schrauben zu fixie-

Bild 2: Das Schaltbild ren. Das Sendemodul und der

des Funk-Interfaces Quarz Q2 werden von der Be-

stlickungsseite soindie Platine

gnal an seinem ,,Data“-Eingang anliegt, eingesetzt,dassdieseaufliegenund dannvon
weder sendet noch Strom aufnimmt. C 12 derUnterseite verlotet. BeiQ 1und C 11 sind
gewihrleistet als Reset-Kondensator ein  zundchst die Anschliisse um 90° abzuwin-
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Ansicht der fertig bestiickten Platine des FHT 8l mit zugeh6rigem Bestiickungplan links von der Bestiickungsseite,

rechts von der Létseite
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Stiickliste: FHT 81
Widerstande:
100Q/SMD/0805 ..................... R2, R3
10kQ/SMD/0805 ..o R4
22kQ/SMD/0805 ... R1
Kondensatoren:
33pF/SMD/0805 ...................... C6, C7
47pF/SMD/0805 ..........ocoeueenee. C4,C5
100nF/SMD/0805......C1-C3, C8-C10
470nF/SMD/0805 ......oeveeeeennn. C12
LOOUF/16V ... Cl11
Halbleiter:
ELVO07672/SMD........ccovvevveueannne.. IC1
S524-C20D21/SMD.........coccu..... 1C2
LLAT48 oo D2
Duo-LED, rot/griin, 3 mm............. D1
LC-Display fir FHT 8V ........... LCDI1
Sonstiges:
Quarz, 32,768kHz..........ccccveennnn. Q1

Quarz, 4,194304MHz, HC49U4.... Q2
Sendemodul TX868-140,

868MHZ.......ccovviieiieieieiene HFS1
Stiftleiste, 1 x 6-polig, gerade,
PIANt. ..o ST1

1 Leitgummi

1 Sichtrahmen, schwarz

1 LCD-Rahmen

4 Kunststoffschrauben, 1,8 x 4 mm

keln, dadiese Bauteile, wie im Bestiickungs-
druck vorgegeben, liegend zu montieren
sind. Beim Elko C 11 ist dabei unbedingt
die vorgegebene Polaritdt zu beachten. Die
Stiftleiste ST1 kann man abhéngig von der
vorgesehenen Anwendung bestiicken. Wenn
die FHT 8I Leiterplatte z. B. ,,huckepack*
auf einer anderen Platine montiert werden
soll, dann kann die Stiftleiste auch von der
Unterseite eingesetzt werden. Die Hohe der
Zweifarb-LED D 1 kann man ebenfalls an
die Einbausituation anpassen. Zu beachten
ist allerdings, dass die abgeflachte Seite,
wie im Bestlickungsdruck vorgegeben, zur
Platinenmitte weisen muss.

Einbau

In den meisten Fillen bietet es sich an,
Sichtrahmen

Display

Leitgummi
LCD-
Rahmen

Bild 3: So wird das Display zur Bestii-
ckung vormontiert.
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Bild5:
Die Lage der Gehéduse-
ausschnitte im Gehausedeckel

die Leiterplatte des FHT 8Iin dem Gehéuse
mit unterzubringen, in dem sich auch die
iibergeordnete Einheit befindet. Die Ver-
bindung kann man dann z. B. mit einem
Stiick Kabel ausfiihren oder das FHT 8I,
wie bereits beschrieben, ,,huckepack® mit
Distanzhiilsen auf der Basisleiterplatte
befestigen.

Abbildung 4 zeigt die Positionen der
Befestigungsbohrungen, der mechanisch
relevanten Komponenten und die Au-
Benabmessungen. Ist ein Einbau in dem
vorhandenen Gehduse nicht moglich, z.B.
weil es sich hierbei um ein Metallgehduse
handelt, so ist auch die Montage in einem
abgesetzten Gehduse moglich.

Um Stoéreinkopplungen zu vermeiden,
ist eine geschirmte Verbindungsleitung zu
verwenden, die nicht ldnger als 2 m sein
darf. Die Abschirmung ist mit der Schal-
tungsmasse zu verbinden. Die Konturen der
Leiterplatte sind so ausgelegt, dass diese
in die Kunststoff-Elementgehduse G430
(Best.Nr.: 74-304-56) und G401 (Best.Nr.:
74-304-44) passt.

Abbildung 5 zeigt die dann zu schaffen-
den Offnungen im Gehiusedeckel.

Die Spannungsversorgung und die
Datenleitungen sind auf die bei vielen
Mikrocontrollern heute {iblichen 3 V aus-
gelegt, wobei die Spannungsversorgung
aus sicherheitstechnischen Griinden so
dimensioniert sein muss, dass max. 15 W
entnommen werden konnen.

Wenn das iibergeordnete System mit
einer anderen Spannung, z. B. 5V, arbei-
tet, dann sind zusétzlich entsprechende
Komponenten zur Bereitstellung der
Versorgungsspannung und zur Anpassung
der Pegel auf den Datenleitungen vorzu-
sehen.

Bild 4: MaBskizze der Interface-Bau-
gruppe mit der genauen Lage der
Befestigungsbohrungen

?—— 10.5 '=—

—' 140

oD
iy

Inbetriebnahme

Nachdem die Versorgungsspannung
eingeschaltetist, fithrt das FHT 81 zundchst
einen Segmenttest am Display durch.
Danach wird hier die Firmwareversion
angezeigt, gefolgt von der Anzahl der An-
triebe ,,nA“. Default-Einstellung ist hier
1, womit die Anzeige dann 1A darstellt.
Arbeitet das Modul soweit fehlerfrei, kann
die Schnittstelle z. B. mit dem erwéhnten
Befehl 0x33 getestet werden.

Reglersoftware

Die Ventilposition (Stellgrofe) wird
grundsitzlich aus dem Vergleich der ge-
wiinschten Temperatur (Sollwert) mit der
gemessenen Temperatur (Istwert) ermittelt.
Es gibt verschiedene Verfahren, mit denen
sichaus der Differenz von Soll- und Istwert
eine StellgroBe errechnen ldsst. Neben dem
auch aus der analogen Regelungstechnik
bekannten PID-Regler seien hier als Bei-
spiel die sogenannten Fuzzy-Algorithmen
genannt. Details hieriiber wiirden den Rah-
mendieses Artikels sprengen. Einschligige
Quellen im Internet und Fachbiicher bieten
eine umfassende Hilfe.

Grundsitzlich sollte jedoch bedacht
werden, dass es sich bei einem tiber Radi-
atoren beheizten Raum um ein sehr tréges
System handelt. Es ist somit wenig sinnvoll,
die Raumtemperatur im Sekundentakt zu
erfassenund denresultierenden Stellwert zu
berechnen. Sehr hdufiges und heftiges Ver-
fahren des Ventils fiihrt nicht zwangslaufig
zu besseren Reglereigenschaften, verur-
sacht aber Stellgerdusche und reduziert die
Batterielebensdauer des Antriebs.
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