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1.0 Uvod

Riadenie cez stavovy automat je ukazkou iného myslenia pri regulécii osvetlenia. Dispecer
ponuka stavovy automat pre riadenie a monitorovanie na dial’ku. Prindsaji nové moznosti

a vyssi Standard v riadeni osvetlenia. Technoldgia je sucastou riadenia ElenDim, postavené¢ho
na zaklade Standardu DALI edition 2.

2.0 Prehlad

V klasickej regulacii su riadiace prvky priamo prepojené s riadenymi svetlami. V tomto
pripade sme formalne oddelili vstupy a vystupy. Jadrom je stavovy automat. Prechod do stavu
spusti postupnost’ prikazov pre svetla a riadiace prvky. Zmena stavu sa uskutocni na zaklade
udalosti nejakého vstupu. Dispecer spristupiiuje regulaciu cez WEB rozhranie ( Eth, WiF1).
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Obrazok 1 - prehl’ad.
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3.0 Stavovy automat

Zakladnym prvkom stavového automatu je STAV. Je to bindrna premenna s hodnotou 0/1.
Riadiaca jednotka ElenDim m4 128 stavov, identifikovanych ¢islom 1-128 ( meno STAVu).
Vlastnosti stavov:
- STAV je zalohovany pri vypadku napdjania ( pociatocny stav sa nastavi po zapise
konfiguracie )
- STAV ma definovant postupnost’ prikazov, ktoré sa za¢nu vykonavat’ po prechode do
stavu. Postupnost’ mdze obsahovat’ prikazy pre svetld, ovladace, Casové oneskorenie
a zacyklenie do slucky.
- STAV ma definované prechody — do akého stavu prejde po udalosti vstupu (tlacidlo,
senzor, dispecer, ... )
Jednotlivé STAVy st nezévislé. Stavovy automat vytvorime previazanim STAVov pomocou
prechodov. Zadefinujeme, ktoré¢ prechody st mozné a na zaklade akych udalosti. Stavovy
automat si vysvetlime na priklade pohybového spinaca svetla.

3.1 Priklad — jednoduchy pohybovy spinaé€.
< PIR - pohyb 7z
100 %

: vypni
Cakaj 30s
—

POHYB

Obrazok 2 — priklad stavového automatu.

Na obrazku je priklad stavového automatu PIR. Vychddza z bezného pohybového senzora na
spinanie osvetlenia. Zostavu tvori pohybovy senzor, riadiaca jednotka, svietidlo.

Stavovy automat ma 2 stavy — KCUD a POHYB. Pociato¢ny stav je KEUD. Svetlo je
vypnuté. Po prichode signdlu ,,pohyb* od PIR senzora prejde automat do stavu POHYB. To
spusti postupnost’: svetlo na 100%, ¢akaj 30s, T1 ( virtualne tlacidlo - prejdi so stavu KCUD ).
Prechodom do stavu KLEUD sa spusti postupnost’: vypni svetlo. Ak v stave POHYB pride
signal ,,PIR - pohyb®, postupnost’ sa spusti znova od zaciatku, ¢im sa predlzuje svietenie.
Tento priklad je len na pochopenie principu. V nasledujucej kapitole si ukaZzeme rieSenie
vhodné do praxe.

3.2 Priklad — komfortny pohybovy spina€.

Zostavu tvori pohybovy senzor, riadiaca jednotka, svietidla, tla¢idla (TI 1, T1 2, Tl 3),
dispecer. Zadefinujeme 5 stavov — OFF, POHYB, DOSVIT, KLUD, ON.

Svetlo mézeme vypnut’ (OFF), alebo zapnut’ (ON) bez ohl'adu na pohyb. Po zapnuti ON
svetlo svieti 1 hodinu, potom sa prepne do automatu.
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Modzeme zapnut’ aj automatické spinanie podl'a pohybu. Ak sa zisti pohyb, rozsvieti svetlo na
100%, pocka 30s, stlmi svetlo na 20%, pocka 10s a stlmi osvetlenie na 1%. Pri kazdom zisteni
pohybu vrati sa na zaciatok postupnosti.

Pre jednotlivé stavy zadefinujeme postupnost’ prikazov a prechody:

Tabulka prikazov.
STAV Prikazy — postupnost’
2 OFF Vypni
6 ON 100 % Cakaj3600s  TI3
3 POHYB 100 % Cakaj 30 s Tl 4
4 DOSVIT 20 % Cakaj 10 s T15
S5* KLCUD 1 %
Tabul'ka prechodov.
Zo stavu X vstupom Y
2 - off 3 - pohyb |4 -dosvit | 5*-klud | 6—on do stavu
Tl 1 Tl 1 Tl 1 Tl 1 Tl 1 2 — off Manual
T12 T12 T12 T12 T12 6 —on
T13 T13 T13 T13 T13 3 - pohyb ,
PIR PIR PIR 3 —Iljooh};b Pohybovy
T14 4 - dosvit senzot
T15 5 - kl'ud
Poznamky.

Cisla stavov za¢inajii od 2. Je to preto, aby si ¢itatel’ uvedomil, Ze nezéaleZi na poradi stavov —
Cislo je len ,,meno* STAVU. Hviezdicka pri 5 znamena stav do ktorého sa automat nastavi po
zéapise konfiguracie.

T14 a T15 su virtudlne tlacidla — signdl, ktory sa vySle na zbernicu a nésledne ho spracuje
stavovy automat. Dispecer vyuziva tiez tuto moznost’. Posiela signaly z virtualnych tlacidiel
na ovladanie stavového automatu.

4.0 Dispecer - zobrazovanie spotreby.

Dispecer je aplikacia beziaca na hardwari ElenDim. Ma dve rozhrania. Na jednej strane moZze
komunikovat’ az so 16 riadiacimi jednotkami. Vycitava z nich stavové automaty a aktuéalne
urovne svietidiel na DALI zberniciach. Naopak posiela udalosti na riadenie stavovych
automatov. Na druhej strane poskytuje informacie vo forme WEB stranok. Ak Ethernet
rozhranie rozsirime o pristupovy bod WiFi, mézeme sledovat a riadit’ osvetlenie cez
smartfon. Pristup cez WEB rozhranie je chranené heslom. Podl’a prihlasovacich udajov
mozno vytvorit’ viacuroviiové prava. Okrem okamzitej spotreby stranka zobrazuje aj priebeh
spotreby za posledné obdobie.

5.0 Zaver.

Komfortny pohybovy spinac je Standard v systéme ElenDim. Na rozdiel od klasického
pohybového spinaca sme pridali trvalé vypnutie osvetlenia ( napr. cez vikend) a trvalé
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zapnutie osvetlenia ( napr. pri servise, upratovani ). Dalej nAm dava moznost’ riadit’ osvetlenie
s viacerymi PIR senzormi (rohova chodba, schodisko , koridor, ...). UmoZznuje nam
naprogramovat’ l'ubovolné trovne vypinania s ¢asovym oneskorenim. V postupnosti prikazov
nemusime riadit’ svietidl4, ale aplikacny kontroler pre regulaciu na konstantnt troven
osvetlenia. Po pridani Dispecera monitorujeme stav osvetlenia s moznost'ou dial’kového
ovladania. Riadenie cez stavovy automat je nastroj pouzitel'ny v réznych aplikaciach —
riadenie zOn, rieSenie vypadku napajania, ...
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