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MOTOR YONU BELIRLEME

&@NEMLL Disli motoru fabrikada sag ve yan tarafa monte edilecek

sekilde yapilandirdmistr. (“Sekil 26”)
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& switch gosterildigi gibi kaydirarak sola monte edilebilir

(“Sekil 277)
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BAGLANTI SEMASI VE BAGLANTILARIN AGIKLAMASI

4.3.3 KONTROL UNITESI DUGMELERININ KULLANILMASI
e e 1 Kontrol iinitesinde, kontrol iinitesinin meveut durumuna gore farkli
- i davranan 4 diigme bulunur.
' PROGRAMLAMA SIRASINDA CALISMA

j
§ 1 A [Open Al
i
"

- programlama meniisiinii ileri dogru kaydurir
| — degistirilen parametrenin degerini bir puan artirir

B [Stop/Set]
s —_— J - se¢ilen parametrenin konfigiirasyonuna erisim saglar
. - segilen parametrenin secilen deferini onaylar
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- programlama meniisiinii geriye dogru kaydirir
— degistirilen parametrenin degerini bir puan azaltir
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D [Radio =]

| L= - etkin degil
1 NORMAL OPERASYON
F!_!] A [Open Al
wel | wor| *el L il a2 ] - agllma manevrasi yapar
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- mevcut manevrayr durdurur
- motor dururken tavan lambasini kapatir
- 3 saniye basih tutulursa programlama meniisii gériiniir

C [Close ¥]

= kapanma manevrasl yapar

D [Radio =]
- uzaktan kumandalarinin hafizaya alinmasina veya
silinmesine olanak saglar

BAGLANTILARIN ACIKLAMASI

Terminaller Tamm

FLASH Bu ¢ikis varsayilan olarak bir Uyar 1sigin1 kumanda edecek sekilde programlanmistir. Cikis tiim uyumlu araytizler aracihgryla

10W-24V programlanabilir (“KONTROL UNITESININ PROGRAMLANMASI” baliimiine bakin). Cikis yapilandirma modlar1 “Tablo
42"de listelenmistir.

oGl Bu ¢ikis varsayilan olarak Acik Kapi Gostergesine komut vermek iizere programlanmustir. Cikis aym zamanda kontrol iinitesi

10W-24V tuslar1 kullanilarak da programlanabilir (“KONTROL BIRIMININ PROGRAMLANMASI” béliimiine bakin). Cikis konfigiirasyon

modlart “Tablo 437te listelenmistir.

Bu terminal, hem elektrik giiciinii hem de iletigim sinyallerini tastyan yalnizca iki kabloyla paralel olarak baglanan uyumlu
BLUEBUS cihazlar baglamak igin kullanilabilir.
BlueBUS hakkinda daha fazla bilgi i¢in “BlueBUS sistemine bagh cihazlarin adreslenmesi” paragrafina bakin.

Devam eden manevray: engelleyen veya gerekiyorsa durduran cihazlar icin giris. Uygun diizenlemelerle girise “Normalde Kapall”

STOP veya “Normalde Agik” kontaklar veya sabit direng veya optik cihazlar baglanmalidir (*STOP girisi” paragrafina bakin).
SbS STEP BY STEP modunda hareketi kontrol eden cihazlar icin giris; “Normalde Aqk” kontaklan baglamak gerekir.

PHOTO Giivenlik cihazlar girisi: "Normalde Kapal” kontaklar bu girise baglamak mimkiindiir.

ANTENNA Radyo alicist igin anten baglant: girisi; anten uyar lambasina dahil edilmistir; alternatif olarak harici bir anten kullanilabilir,

& Uyarz: 12 V yalnizea opto elektronik giivenlik kenarmi (OSE) baglamak icin (maks 15 mA)




BLUEBUS CIiHAZLARININ TANITILMASI
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Motora ilk enerji verildiginde kontrol Unitesinde L1 ve L2
ledleri yanip soner.Bluebus ve Stop girislerine takilan
aksesuarlarin ve motor donus switchlerinin tanitiimasi
gerekmektedir

Hicbir cihaz olmasa bile 6grenme asamasi gerceklestiriimelidir.

1. Open ve stop dugmelerine ayni anda basin ve basil tutun.

2. “L17 ve “L2" LED'leri hizla yanip sonmeye basladiginda dugmeleri birakin
(yaklasik 3 saniye sonra)

3. Kontrol Unitesi cihazi tamamlayana kadar birka¢ saniye bekleyin

4. Bu asama sona erdiginde “Stop” LED'i yanmali

“L1” ve “L2” Ledleri sonmeli .
“L3" ve “L4” LED'leri yanip sonmeye baslayacak

Bagl cihazlarin kendi kendine 6grenme asamasi, kurulumdan sonra da herhangi bir
zamanda, ornegin bir cihazin eklenmesi veya ¢ikarilmasi gerektiginde tekrarlanabilir.
Motorun donusg yonunun tersine ¢evrilmesi gerekiyorsa cihaz

ogrenme prosedurunun yeniden gerceklestiriimesi gerekir




KAPI UZUNLUGUNUN TANITILMASI
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Cihazlar 6grenildikten sonra LED'ler “L3” ve “L4”; yanip sOnmeye
baslayacak; bu, kontrol Unitesinin kapi kanadinin uzunlugunu (kapama
ve agma limit switch arasindaki mesafe) tanimasi gerektigi anlamina
gelir; bu 0lgim yavaslama noktalarini ve kismi agilma noktasini
hesaplamak icin gereklidir.Devam etmeden once Motorun manulenin
kapali oldugundan emin olun. Degilse, motorun kilidini kapatin

KAPI UZUNLUGU OGRENME ISLEMLERI

Devam etmeden 6nce, kapi kanadinin orta konumda emin olun (tamamen kapali veya tamamen
acik degil). Kapi ortada degilse , motorun kilidini agin, kapiyi ortaya getirin ve ardindan motoru
tekrar kilitleyin.

—set ve close dugmelerine basin ve basil tutun

— Kap1 hareket edince dugmeleri birakin (yaklasik 3 saniye sonra)

— Kapi ilk kapanma Haraketi yapacak eger kapi agilma yonune giderise stop dugmesine basin ve

hareketi durdurun

- motor yon switch degistirin Open ve Set butonu ile tekrar hafizaya alin

- Tekrar set ve close butonana basil tutun

- Kapi kapanma yonunde hareket edecek

- Kapi kapandiktan sonra Agilma yonune hareket edecek

- Kapi acildiktan sonra tekrar kapanma yonune hareket edecek kapinin kapanma hareketinin
bitmesini

- bekleyin L3 ve L4 ledleri sonecek

- Bu prosedur, agma ve kapama konumlarinin hizli programlanmasini saglar ve kontrol Unitesinin
daha sonra "myNice Pro" uygulamasi ve uyumlu arayuzler araciligiyla degistirilebilecek ara
konumlari otomatik olarak hesaplamasini saglar.




KUMANDA TANITILMASI
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KUMANDA TANITILMASI

- Kontrol Unitesi Uzerindeki radio digmesine (A) basip birak

- ‘R’ (B) ledi yanip sOnecek

- Kumandanin tanimlanacak butonuna 5 saniye basili tutun

- 1den fazla kumanda tanitilacak ise tanitilacak kumandalarin
butonlarina 5 saniye basip birakin

- ‘R’ (B) ledinin sdbnmesini bekleyin

KUMANDA HAFIZASININ SILINMESI

- Radia (A) butonuna basil tutun

- 3 saniye sonra R (B) ledi yanacak ve 3 saniye sonra tekrar
sonecek basili tutmaya devam edin

- R (B) ledi yanip sonmeye baslayacak 5. kez led yaninda
sonmesini beklemeden elinizi ¢cekin

Led hizli yanip soner ise hafiza silinmigtir.




LEVEL 1 PROGRAMLAMA ON/OFF

Seviye 1 programlamayi gerceklestirmek icin:

1. LED “L1” yanip sbnmeye baslayana kadar Stop/Set dUgmesini
basili tutun

2. L1 ledi yanip sonemye basglayinca Stop/Set digmesini birakin

3. Yanip sonen LED'i degistirilecek iglevle iliskili LED'e tasimak igin
Open veya Close dugmesine basin

4. Fonksiyonun durumunu degistirmek icin Stop/Set digmesine
hemen basip birakin:

kisa yanip sonme = KAPALI- uzun yanip sonme = ACIK

programlama modundan ¢ikmak icin hi¢bir tusa basmadan 20
saniye (maksimum sure) bekleyin.

Istenilen fonksiyon ledi yaniksa Aktif soniikse Aktif degil

L2 EFotoseldenge-;tikten

-sonra kapanma

{Bu fonsksiyon aktif hale getirildiginde Motora gelen eneriji kesilip geri geldiginde kap1 egier agik konumda ise 5 saniye sonra
5momatik kapanur

Bu tonl\swon etlunlestlrlllrse manevranin tamamlaumasmdan I dakika sonra kontrol finitesi, ElueBus fotosellerinin vericilerini |

L4 |Stand-by: Eve daha yavas bir hizda yamp sonen BlueBus LED'1 harig tiim LED'leri kapatir. Bir komut geldiginde kontrol {initesi tam
 calismaya devam eder.

: Bu fonksiyon devre disi birakilirsa tiiketimde herhangi bir azalma olmayacaktir.

: Bu fonksiyon etkinlestirilirse, her manevranin baslangicindaki kademeli nzlanma devre dis1 birakilacaktir; yiiksek ivme ile
L5 | Yiiksek ivme ka]l-us yapar Kapiy1 kar veya buz kapatiyorsa bu fonksiyon ilk harekette kullamshdur

. [ Bu fonksiyon aktif hale getirilirse : kontrol iinitesi icindeki BiDi alicryr
L7 etme . | Bu fonksiton devre disi birakir. BiDi alici devrede
..................................... COXI Upl harici alici kullanirken bu islevi etkmlestlnn

Normal calisma sirasinda yani herhangi bir manevra yapilmadiginda “L1 ... L8“” LED'leri ilgili fonksiyonun durumuna gére yanar veya séner;
ornegin “Otomatik Kapanma” fonksiyonu etkinlestirildiginde “L1” yanar. Manevra sirasinda “L1 ... L8” LED'leri yanip sénerek otomasyonu o
anda hareket ettirmek icin gereken kuvveti bildirir. "L1" yamp soniiyorsa gereken kuvvet diisiiktiir ve bu, maksimum kuvveti isaret etmek iizere
LED "L8" yanip sonene kadar devam eder. Hareket sirasinda LED'lerin gosterdigi kuvvet seviyesi (mutlak bir degerdir) ile kuvvetin (géreceli bir
deger) programlama asamasinda LED'lerin gosterdigi seviye arasinda bir iliski yoktur.
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SEVIYE 2 FONKSIYONLARI (AYARLANABILIR PARAMETRELER)

Giris LED'i. Parametre LED (seviye) | Degeri ayarla§ Acklama

ISl | Kap1 acik lambasi -

12 Kap: kanadh kapaliysa etkinlegtirilir :

L3 Kap agiksa etkinlestirilir: ' EQIGIdCﬂ(lelY}a ﬂiSkﬂil i$§kV'1 iﬁﬂar [iliskili .
OGllambasr |- Radyo qiussoutput 2 akif tkinlegtirldiinde - 10 W maksimum gicle 24
e : L5 Radyo ¢ikigt output 3 aktif v

L6 Radyo cikist output 4 aktif ’

L7 Bakim gostergesi '

L8 Electrik kilit

L1 ‘Ultra hafif kapi

L2 COk haﬁfkapl Kapinimn agirligina uyum saglamak icin motor

L3 Haﬁfkapl , kuvvetini kontrol eden sistemi ayarlar.
MotorGici | OrtaAgr__
L5 Orta apir kap1

L6 Agur kapi

L7 Cok Agir ;

L8 Ultra Agar kapr |

L1} 0,5 mt:

L2 1mt

L3 15mt
pr——— g L4 2mt ‘Kism1 Agilmanin mesafesi ayarlanir
KsmiAgma | 55 mi S !

L6 3mt

L7 3,4 mt

L8 4mt

L1 1.000

L2 2.000

L3 4.000 5 - A
"""""""""""""""""""" L5 10.000 5 :

L6 15.000

L7 17.000

L8 20.000

L1 1. manevranin sonucu (en giincel)

L2 2. manevranin sonucu |

L3 3. manevranin sonucu
L4 4 manevranin sontcu Son 8 manevrada ‘meyd.ar.la gf:len anormallik.
Arzalarmn listesi |5 5. manevranin sonucu {ipinin “k)?ntrol edilmesini saglar (*Anormallik
; glinliigit” paragrafina bakin).

L6: 6. manevranin sonucu

L? 7. manevranin sonucu

L8 8. manevranin sonucu




'ROBUS, uygun sekilde programlanip baglandiginda "Slave" modunda galisabilir; bu tip fonksiyon, 2 karsilikh kap:

kanadmm senkronize hareketi ile otomatiklestirilmesi gerektiginde kullanilir. Bu modda, bir ROBUS Master olarak gorev

‘prosediirii”).

'Master ROBUS ile Slave ROBUS arasindaki baglant: BlueBus iizerinden yapilir.

:Yapar ve manevralar1 yonetirken ikinci ROBUS, Master tarafindan iletilen komutlar yiiriiten bir Slave olarak ¢alsir (tiim |
‘ROBUS varsayilan olarak Master'dur).

'ROBUS'u Slave olarak yapilandirmak icin birinci seviye "Slave modu" etkinlestirilmelidir (bkz. "Seviye 1 programlama

.

EMaster ve Slave modunda 2 ROBUS kurmak icin asagidaki islemleri takip edin:

i = 2 motoru mekanik olarak monte edin

Hangi motorun Slave veya Master olarak calismasi gerektigi énemli degildir; se¢im, baglantilarin uygunlugunu ve Slave'in step by step komutunun yalmzca Slav e
;kanadlmn tamamen agllmasma izin verdigi gercegini dikkate almalidur.

amamern SI|IJ‘II]'I i

2 (S) Slave motorda Bluebus tarmmlamayn ve kap uzunlugu Dgrenme prosediirlerini ¢alistirin ("Cihaz 6grenme” ve "kap1 uzunlugu " paragraflarina balﬂn)
‘uzunluk 6grenme”.) Yén ters [;evrllnu;.se 1. noktay: tekrarlayin.

3. (S) Slave otomasyonunda, "Slave Modu" fonksiyonunu programlayin (Slave modu = agik, bkz. "Seviye 1 programlama prosediirii").

4. (S+M) Iki otomasyonu asagidaki semada gdsterildigi gibi baglayin.

5. (M) Agilma manevrasimn yoniini segin (yon segiciyi kullanarak);

{6. (M)Master motorda, cihaz &3renmeyi ve kapi uzunlugu 6grenme prosediirlerini calistirin ("Cihaz 8grenme” ve "kapt uzunlugu " paragraflarina bakin).

{Kap1 kanad1 6grenme prosediirii sirasinda Slave motorda da hareket edecektir.
:Yon tersse, 5. noktay: tekrarlayin. :

[ e[ ea]

[l ]




FLASH HATA UYARILARI

Hizh Flash

AKSIYON

Manevranin baglangicinda bir veya daha fazla fotosel hareketi engelliyor; herhangi bir engel olup
olmadigini kontrol edin. Manevra sirasinda bir engel varsa bu ikaz verir

9 Flash

2 Fiash
SFash , :
1Dur [Kapr hareketi sirasinda agiri zorlanma da bu ikazi verir:
3 Flash
15111?1] STOP mmmm ‘Manevra baglangicinda veya hareket sirasinda STOP girisi miidahale ettiginde bu ikaz: verir%
A tetﬂdenmes1 ' '
4 Fiash :
fll;lzih """"""""" Dahili parametre En az 30 saniye bekleyin ve ardindan komut vermeyi deneyin. durum devam ediyorsa bir ariza \ar
5 Elash hafizaya alma hatast demektir ve elektronik kartin degistirilmesi gerekmektedir.
6Flash Saat  basina maksimum§ . .
1 Dur manevra sayist sinirt agldi | Manevra sinirlama cihazi maksimum sinirin altina diisene kadar birkag dakika bekleyin..
6 Flash ‘
7Flash __________________ Dahili elektrik devrelerinde. Birkag saniyeligine tim giig cle_vrelermm baglantisini kesin ve ard_md.an. yeniden korunut vermeyi der}eym;
1 Dur hata | durum devam ederse elektronik Kartta veya motor kablolarinda ciddi bir ariza oldugu anlamina gelir.
7 Flash Gerekli kontrolleri ve degistirmeleri yapin.
8 Flash ; ; ‘Bagka bir komut zaten meveut. Diger komutlar1 gonderebilmek i¢in mevcut komutu kaldirm.
1 Dur ‘Komut zaten meveut: - i
& Flash
9Fash ‘ o .
1Dt ‘Otomasyon durduruldu: | Otomasyon “Otomasyonu durdur” komutuyla durduruldu:
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