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GENEL UYARILAR: GUVENLIK - KURULUM - KULLANIM (8zgiin talimatlar italyancadir)

A Asagidaki uyarilar dogrudan Yénetmeliklerden alinmistir ve miimkiin oldugunca burada agiklanan iiriine uygulanir.

DIKKAT Onemli giivenlik talimatlari. Yanhs kurulum ciddi hasara yol agabilir; tiim talimatlara uyun.
DIKKAT Onemli giivenlik talimatlari. Kigisel glivenlik i¢in bu talimatlara uyulmasi 6nemlidir. Bu talimatlan saklayin.

+ Kuruluma baglamadan énce “Uriin teknik ézellikleri’ni inceleyin; 6zellikle Giriiniin hareket ettireceginiz pargayi otomatiklestirmeye uygun
oldugunu dogrulayin. Uygun degilse kuruluma DEVAM ETMEYIN.
« Uriin, “Test ve devreye alma” bélimiinde belirtildigi gibi devreye alinmadan kullanilamaz.

DIKKAT En son Avrupa mevzuatina gore, bir otomasyon sisteminin uygulanmasi, otomasyonun varsayilan uygunlugunu
beyan etmeye izin veren, yiiriirliikteki Makine Direktifinde belirtilen uyumlagtiriilmis standartlara uygun olmahdir. Bu
nedenle, sebeke elektrigine baglanti, liriin testi, devreye alma ve bakim ile ilgili tiim islemler yalnizca kalifiye ve
vasifli bir teknisyen tarafindan gerceklestirilmelidir!

« Uriiniin kurulumuna gegmeden énce tiim malzemelerin calisir durumda oldugunu ve amaglanan uygulamalara uygun oldugunu kontrol edin.
« Uriin, fiziksel, duyusal veya zihinsel kapasiteleri kisith kisiler (cocuklar dahil) veya Uriinle ilgili yeterli deneyimi veya bilgisi olmayan kisiler
tarafindan kullaniimak (izere tasarlanmamistir.

» Cocuklar cihazla oynamamalidir

» Cocuklarin trtintin kontrol cihazlariyla oynamasina izin vermeyin. Uzaktan kumandalari gocuklarin erigemeyecegi bir yerde saklayin

DIKKAT Termal kesme cihazinin yanliglikla sifirlanmasindan kaynaklanan herhangi bir tehlikeyi 6nlemek icin, bu cihaza zamanlayici
gibi harici bir anahtarlama cihazi yoluyla gli¢ verilmemeli veya devre tarafindan diizenli olarak ¢alistirilan veya kapatilan bir
kaynaga baglanmamahdir.

» Tesisin ana gu¢ kaynagdinda, Asiri Gerilim Kategorisi lll'te 6ngoriilen kosullar altinda baglantinin tamamen kesilmesini sadlayacak bir kontak
agcma mesafesine sahip bir baglanti kesme cihazi (tedarik edilmez) saglayin

« Kurulum sirasinda driini dikkatli bir sekilde tagiyin; ezilme, garpma, diisme veya herhangi bir siviyla temastan kaginin. Uriini 1si
kaynaklarindan ve acik alevden uzak tutun. Yukaridakilere uyulmamasi urtine zarar verebilir ve tehlike veya ariza riskini artirabilir. Boyle bir
durumda kurulumu derhal durdurun ve Musteri Hizmetleriyle iletisime gegin.

« Uretici, montaj talimatlarina uyulmamasi nedeniyle mallara, esyalara veya kisilere gelebilecek hasarlardan dolayi sorumluluk kabul etmez. Bu
gibi durumlarda garanti maddi kusurlari kapsamaz.

* A agirlikh yayilan ses basinci seviyesi 70 dB(A) degerinden dusuktir.

« Kullanici tarafindan yapilacak temizlik ve bakim, gézetimsiz gocuklar tarafindan yapilmamalidir.

« Sisteme midahale etmeden 6nce (bakim, temizlik) mutlaka triinln elektrik baglantisini kesin.

« Olasi dengesizlikleri, asinma veya hasar belirtilerini tespit etmek icin sistemi, 6zellikle tim kablolari, yaylari ve destekleri periyodik olarak kontrol
edin. Kurulum hatasi veya yanlis dengelenmis kapi yaralanmaya neden olabilecedinden onarim veya ayarlama gerekiyorsa trtnu kullanmayin.

« Uriiniin ambalaj malzemeleri yerel yénetmeliklere uygun olarak imha edilmelidir.

« Kapi kontrol elemanlari araciligiyla hareket ettirildiginde kisileri kapidan uzak tutun

* Bir manevra gerceklestirirken, otomatik mekanizmaya dikkat edin ve hareket tamamlanana kadar ¢cevredeki herkesi giivenli bir mesafede
tutun.

+ Uzerinde herhangi biri galigiyorsa otomasyonu galistirmayin; herhangi bir calismanin yapilmasina izin vermeden énce giig kaynaginin baglantisini kesin

« Elektrik kablosu hasar gormusse, her turll riski dnlemek igin Uretici veya Ureticinin teknik destek servisi veya benzer vasiflara sahip bir kisi
tarafindan degistiriimelidir.

KURULUM ONLEMLERI

» Tahrik motorunu monte etmeden 6nce tim mekanik bilesenlerin iyi ¢aligir durumda ve dengeli oldugundan ve otomasyonun dogru sekilde
hareket ettiginden emin olun.

» Otomatiklestirilen kapi veya kapida yaya kapisi bulunuyorsa sistemde yaya kapisi agikken motorun galismasini engelleyecek bir kontrol
cihazi bulunmalidir.

* Kontrol cihazlarinin hareketli parcalardan uzak fakat yine de gorinur bir konumda tutuldugundan emin olun. Bir segici
kullaniimadigi slrece kontrol cihazlari en az 1,5 m yikseklige kurulmali ve erisilemez olmalidir

* Acildiginda 200 mm Uzerinde agiklik olusan pencerelerin agilma hareketi yangin algilama sistemiyle kontrol ediliyorsa, kapatma igin
birakildiginda hareketi durduran bir kumanda kullaniimalidir.

» Tahrik edilen parcanin agilma hareketi nedeniyle tahrik edilen parga ile gevredeki sabit pargalar arasinda sikismanin énlendiginden emin olun
» Manuel serbest birakmaya iligkin etiketi, calistirma elemaninin yanina kalici olarak sabitleyin
» Tahrik motorunu monte ettikten sonra mekanizmanin, koruma sisteminin ve tim manuel manevralarin diuzgiin ¢calistigindan emin olun.

2 - Tlrkge



1 URUN TANIMI VE KULLANIM AMACI

ROBUS, kayar kapilarin otomatiklestiriimesi igin tasarlanmis, kendinden kilitlemeli bir elektromekanik rediktérli motor serisidir. Bu rediiktorli motorlar bir
elektronik kontrol Unitesi ve SMXI veya OXI radyo uzaktan kumanda alicisi (her ikisi de istege bagli) igin bir konnektoér ile donatiimistir. Yalnizca 2 kabloyla birden
fazla cihazin baglanmasina olanak taniyan bir teknik olan "BLUEBUS" kullanimi sayesinde harici cihazlara elektrik baglantilari basitlestirilmistir. ROBUS cihazlari
elektrikle calisir; Sebekeden giic gelmemesi durumunda, bunlari uygun bir anahtar kullanarak serbest birakmak ve kapiyr manuel olarak hareket ettirmek veya
istege bagl aksesuari kullanmak miumkundur: Sebeke glict olmadiginda bile belirli manevralari tamamlamaya olanak taniyan PS124 yedek pil.

A\ DIKKAT! - Burada belirtilenlerin disinda veya bu kilavuzda belirtilenlerin digindaki gevre kosullarinda her tiirlii kullanim, uygunsuz
olarak degerlendirilecektir ve kesinlikle yasaktir!

ablo ROB ed 6 otorla emel 6ze s a
RB600 / RB600P RB1000 / RB1000P RB500HS RB500HS/V1

Kap1 uzunlugu siniri (m) 8 12 8 8
Agirhk siniri (kg) 600 1000 500 500
Besleme gerilimi (V) 230 230 230 120
Cekilen akim (A) 2.5 2.3 2.2 4.2
Gug (W) 515 450 460 460
Hiz (m/s) 0.31 0.28 0.44 0.44
En yuksek kalkis torku (Nm) 18 27 13 13
Karsilik gelen kuvvet (N) 600 900 360 360
Nominal tork (Nm) 9 15 5,9 5,9
Karsilik gelen kuvvet (N) 300 500 164 164
Cevrimler (gevrim/saat)
- 4 m'ye kadar kapi uzunlugu 40 50 40 40
- 8 m'ye kadar kapi uzunlugu 20 25 20 20
IP koruma derecesi 44 44 44 44
Ortam calisma sicakigr (C) -20 ... +50 -20 ... +50 -20 ... +50 -20 ... +50
Boyutlar (mm) 330x212x 3038 h 330x212x 3038 h 330x212x 303 h 330x212x 303 h
Agirlik (kg) 11 13 11 11
Kontrol Unitesi RBA3 RBA3 RBA3/HS RBA3/HS

Not: 1 kg = 9,81 N (6rnek: 600 N = 61 kg)

A Dikkat! Belirtilenlerden daha biiyik boyutlardaki herhangi bir baska kullanim veya kullanim, uygunsuz kabul edilir. Nice,
uygunsuz kullanimdan kaynaklanan hasar ve yaralanmalara iligkin hi¢bir sorumluluk kabul etmez.

2 UYGULAMA LiMITLERI

ROBUS serisi Urlnlerin performansina iligkin veriler Bélim 12 "Teknik 6zellikler"de belirtilmistir ve trinun kullanima uygunlugunun dogru
sekilde degerlendiriimesine olanak taniyan yegane degerlerdir. ROBUS Urinlerinin yapisal 0zellikleri, onlari Tablo 2'de belirtilen sinirlara gére
kayar kapilarda kullanima uygun hale getirir. ROBUS'nin belirli bir kayar kapiy1 otomatiklestirmeye gergek uygunlugu, sirtiinmeye ve hatta
bazen kapinin hareketini engelleyebilecek don varhig gibi diger faktérlere baglidir. Gergek bir dogrulama icin, kapiyi tim yolu boyunca hareket
ettirmek icin gereken kuvveti dlgmek kesinlikle hayati oneme sahiptir ve bunun Bolim 12 "Teknik 6zellikler"de belirtilen "nominal torkun"
yarisini agmadigindan emin olun (olumsuz hava kosullari strtinmenin artmasina neden olabilecedinden kuvvette %50'lik bir marj dnerilir);
ayrica gevrim/saat sayisini, ardisik gevrimleri ve izin verilen maksimum hizi belirlemek igin Tablo 1'de belirtilen verilerin dikkate alinmasi
gerekir. Bolum 12 "Teknik 6zellikler", Grintn "dayanikhhidina", yani ortalama kullanim émrune iliskin tahminleri icerir. Dayaniklilik degeri,
manevralarin ciddiyetinden, yani Griinun aginmasina katkida bulunan tim faktérlerin toplamindan buyuk dlcide etkilenir. Tahmin, Tablo 2'de
belirtilen tim siddet endekslerinin toplanmasiyla yapilmahdir; toplam sonug daha sonra grafikteki tahmini dayaniklilik rakamlariyla
karsilastirilabilir. Ornegin, 5 m uzunlugunda, 650 kg'lik bir kapi Uzerine monte edilen, fotosellerle donatiimis ve diger yogunluk arttirici unsurlar
icermeyen ROBUS 1000, %50'lik (30+10+10) bir siddet indeksine karsilik gelir. Tablodan tahmini olarak 80.000 dongulik bir dayaniklilik
cikarilabilir.
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Tablo 2 - Manevra siddet indeksine gore tahmini dayaniklilik

Ciddiyet endeksi % RB600 | RB1000 RB500HS Dongiilerde dayaniklilik
RB500HS/V1
Kapi kanadi agirhgi (kg)
200'e kadar 10 5 30
200 - 400 30 10 40 £ 260.000
400 - 500 50 20 60 § 240000 \
500 - 600 - 30 - 2 220000
600 - 800 - 40 - E’ 200.000 \
0

800 - 900 - 50 - S 180.000 \
900 - 1000 - 60 - \

160.000
Kapi kanadi uzunlugu (m)

140.000
4'e kadar 10 5 15

120.000
4-6 20 10 25 \\
6-8 35 20 35 100000 \
8-10 j 35 j 80.000
10-12 - 50 - 60.000 RN
Yorgunluga katkida bulunan diger faktérler 40.000 ~
(olasiliklart %10'u gegerse dikkate alinacaktir) 20000 NN
Ortam sicakligi 40°C'den yliksek 10 10 10 0
veya 0°C'den duslik veya nem 6 w6 o e e e e e e .
orani %80'den yiiksek T &£ 5T 5 &£ T 5 5 5 5

~ N ™ < w0 © N~ [ce] [o)] o

Toz ve kum varligi 15 15 15 -
Tuzlulugun varhgi 20 20 20 Ciddiyet endeksi %
Manevra fotosel nedeniyle 15 10 20
kesintiye ugradi
Manevra Durdurma nedeniyle kesintiye ugradi 25 20 30
Hiz “L4 hizli"dan daha yliksek 20 15 25
Aktif tepe kuvveti 25 20 25
Toplam ciddiyet indeksi %'si:
Not: %100'G asan bir siddet indeksi, kosullarin kabul edilebilirlik sinirinin étesinde oldugu anlamina gelir; bu durumda daha buytk boyutlu bir
model onerilir.

3 KURULUM

A Onemli! Uriinii kurmadan énce Béliim 2 ve Bélim 12’ye (teknik 6zellikler) bakin. Sicakligin uygulama

Aalamna uygun oldugunu dogrulayin.

Sekil 1 paketin igerigini géstermektedir: her seyin mevcut ve dogru
oldugunu kontrol edin.

4 - Tlrkge

Sekil 2, Nice aksesuarlariyla tipik bir kurulumun cesitli bilesenlerinin
konumunu gdstermektedir:

a - ROBUS reduktorlt motor b -
fotoseller c - fotoseller igin
direkler d - tus segici / dijital tus
talf<|m| e - yanip sonen Isik f -
ra
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Sistemi kurmadan 6nce reduktérli motorun genel boyutlarini (Sek. 3) ve kurulum él¢ilerini (Sek. 4) kontrol edin:
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0-10 mm 0-10 mm
I
| e _Hl
_‘ [ mm [ mm
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Y
330 mm 0 - 50mm 0 -50mm 330 mm
_ _J
01. | Temeli kazin ve elektrik kablolari igin tipleri diizenleyin
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02.

iki ankraj civatasini, bir somun Ustte ve bir somun altta
olacak sekilde temel plakasina sabitleyin.

A Alt somunu, iist dis yaklasik 25/35 mm disari
cikacak sekilde sikin.

25 - 35mm

03.

Temel plakasini sabitlemek igin betonu dokun.

A Beton sertlesmeden dnce temel plakasinin kapi
kanadina tamamen diiz ve paralel oldugundan emin
olun.

04.

Betonun sertlesmesini bekleyin.

05.

Reduktdrlli motoru sabitleyin:

a - ankraj civatalarinin st somunlarini ¢gikarin

b - rediktérli motoru ankraj civatalarinin Gzerine
yerlestirin: kapi kanadina paralel durdugundan emin olun

c - verilen pullari ve somunlari takin ve hafifge sikin
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d - ayarlayici saplama vidalarini sikarak rediktorlic motorun
yuksekligini ayarlayin: kremayerden 1-2 mm bosluk
birakarak pinyonu dogru yukseklige konumlandirin (bdylece
kapi kanadi agirliginin rediiktérlii motora binmesi 6nlenir)

~

0

e/ f/g - rediktorli motoru serbest birakin

h - kapi kanadini manuel olarak tamamen agin

i - kremayerin ilk bolimUnu rediktdrli motorun pinyonu
Gzerine yerlestirin: bunun kapi kanadinin baglangicina
karsilik geldiginden ve kremayer ile pinyon arasinda 1-2
mm bosluk oldugundan emin olun (bu, kapi kanadi
agirhginin rediktorli motora binmesini 6nlemek icin)

| - raf bOlumUnU sabitleyin
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m - kaplyi elle kaydirin ve pinyonu referans olarak
kullanarak kremayerin diger bolumlerini sabitleyin

n - ugtaki fazla rafi kesin

06. | Kremayerin pinyonla diizgiin sekilde hizalandigini kontrol etmek igin kapiyi elle kaydirarak acip kapatin. Not:
kapinin tim uzunlugu boyunca kremayer ve pinyon arasinda 1-2 mm'lik bir bogluk oldugundan emin olun.

07. | Reduktdrlt motoru temel plakasina sabitleyen somunlari
iyice sikin ve somunlari ilgili kapaklarla kapatin

08. | OPEN ve CLOSE limit anahtari braketini sabitleyin: her iki limit anahtar igin ayni islemleri gergeklestirin

A Enduktif yakinlk limit anahtarll RB600P ve RB1000P

versiyonlari igin braketin optimum mesafesi 3 ila 8 mm
arasindadir -
:ﬂ] ; Hmmﬁ'\ X i 3-8 mm
o [}
o e}
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OPEN: a - kapi kanadini mekanik durdurmadan 2/3 cm 6nce durdurarak elle kaydirarak agin b - limit anahtar braketini, limit
anahtari midahale edene kadar raf boyunca agik yénde kaydirin (bir "tik" sesi duyulacaktir) ¢ - "klik" sesini duyduktan
sonra, braketi 2 cm (minimum) ileri hareket ettirin d - braketi, birlikte verilen bagsiz vidalarla rafa sabitleyin

2 \\\\

— [ ]
Y 2-3cm

CLOSE: a - kapi kanadini mekanik durdurmadan 2/3 cm 6nce durdurarak elle kapatin b - limit anahtari braketini, limit
anahtari midahale edene kadar yakin yonde raf boyunca kaydirin (bir "tik" sesi duyulacaktir) ¢ - "klik" sesini duyduktan
sonra, braketi 2 cm (minimum) ileri dogru hareket ettirin d - braketi birlikte verilen bassiz vidalarla rafa sabitleyin

09. | Reduktorli motoru manuel olarak kilitleyin

10. | Serbest birakma talimatlarini gésteren yapigkan etiketi uygulayin

Sisteme ait cihazlarin kurulumu igin ilgili kullanim kilavuzlarina bakiniz.

A ONEMLI! - Rediiktorlii motor sag tarafa montaj icin yapilandinimigtir (fabrika ayari). (Sek. 5); sol tarafa takmak igin Sekil 6'da

gosterilen iglemleri gergeklestirin.

s

15

[
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4 ELEKTRIK BAGLANTILARI

A DIKKAT! - Tiim elektrik baglantilar sistem gii¢ kaynagindan ayrilmis haldeyken yapilmalidir. Yanlis baglantilar ekipmana zarar
verebilir ve insanlarin yaralanmasina neden olabilir.

A\ DIKKAT! - Kullanilan kablolar kurulum tipine uygun olmaldir; érnegin i¢ ortamlar icin HO3VV-F tipi bir kablo, dis ortamlar i¢in ise HO7RN-F
tipi bir kablo 6nerilir. Sekil 2, tipik bir kurulumdaki elektrik baglantilarini géstermektedir; $ekil 7 kontrol Unitesi Gzerinde yapilacak baglantilari

gOstermektedir.

4.1 - Elektrik kablosu tiirleri

dDI10 < di) <
Baglanti Kablo tiri Maksimum uzunluk
A GUC KAYNAGI 1 kablo: 3 x 1,5 mm2 30m*
B ANTEN ILE YANIP SONEN ISIK | 1 kablo: 2 x 0,5 mm2 1 20 m 20 m (6nerilen <5 m)
tip-RG58 korumali kablo
C FOTOSELLER 1 kablo: 2 x 0,25 mm2 30 m **
D TUS SECICI 2 kablo: 2 x 0,5 mm2 *** 50 m
E SABIT KENARLAR 1 kablo: 2 x 0,5 mm2 **** 30 m
F HAREKETLI KENARLAR 1 kablo: 2 x 0,5 mm2 **** 30 m FEER*
* Gug kaynagi kablosu 30 m'den uzunsa, daha buyuk ¢apli bir kablo gerekir; 3 x 2,5 mm2 ve otomasyonun yanina emniyetli
topraklama sistemi diizenlenmelidir. “BLUEBUS” kablonun 30 m'den uzun olmasi durumunda maksimum 50 m'ye kadar 2 x 1 mm2
*k kablo gerekir. Iki adet 2 x 0,5 mm2 kablo, tek bir 4 x 0,5 mm2 kablo ile degistirilebilir. Birden fazla kenar mevcutsa 6nerilen baglanti
. tlrd igin Paragraf 8.1 "STOP Girisi" konusuna bakin. Hareketli kenarlarin kayar kanatlara baglanmasi igin kanat hareket halindeyken
. bile baglantiy saglayan 0zel cihazlar kullaniimalidir.
*kkkk

4.2 - Elektrik kablosu baglantilari: Sekil 7

dDIO 4 e DAd(JId d d d d

islev Aciklama

FLASH - Nice flagor baglamak icin gikis (sayfa 28'deki “TEKNIK OZELLIKLER” altindaki modellere bakin). Manevra sirasinda
1sik 0,5 saniye boyunca yanip séner ve 0,5 saniye boyunca séner

OaGl - “Kapi Agik Gostergesi” cikisi; 24 V (maks. 4 W) sinyal lambasi baglanabilir. Ayrica dider islevler igin de
programlanabilir; bkz. Paragraf 7.4 "Seviye 2 fonksiyonlar"

BLUEBUS - bu terminal uyumlu cihazlarin baglanmasina olanak saglar; hepsi hem glici hem de iletisim sinyallerini tagiyan sadece
iki kabloyla paralel olarak baglanir. BLUEBUS hakkinda daha fazla bilgi Paragraf 8.1 “BLUEBUS”de yer almaktadir.

STOP - mevcut manevrayi engelleyen ve hatta durduran cihazlar igin giris; Giristeki 6zel diizenlemeler sayesinde “Normalde
Kapall”, “Normalde Acik” gibi kontaklar veya sabit direngli cihazlar baglanabilir.

Sbs - Adim-Adim modunda hareketi kontrol eden cihazlar igin giris; “Normalde Agik” kontaklari baglamak mimkdindir

OPEN - yalnizca agilma hareketini kontrol eden cihazlar igin giris; “Normalde Acik” kontaklari baglamak mimkindur

CLOSE - yalnizca kapanma hareketini kontrol eden cihazlar icin giris; “Normalde Acik” kontaklari baglamak mumkandur

AUX_IN - devam eden manevrayi bloke eden veya durduran cihazlar igin giris; Bu girise Normalde Kapali (NC) kontaklar
baglanabilir; Oview kullanilarak giris islevi degistirilebilir; giris fabrikada ALT olarak yapilandiriimistir

AERIAL - radyo alicisi antenini baglamak i¢in giris (anten LUCY B'de mevcuttur)

Elektrik baglantilarini yapmak igin asagida acgiklanan sekilde ilerleyin ve Sekil 7'ye bakin:
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01. | Kapagi acin: vidayi gevsetin ve kapagi kaldirin
02. | Gug kablosunu ilgili delikten gegirin (20/30 cm serbest kablo birakin) ve ilgili terminal kelepgesine baglayin.

03. | Sistemde kurulacak veya halihazirda mevcut olan cihazlarin kablolarini ilgili delikten gegirin (20/30 cm serbest kablo birakin) ve Sekil
7'de gosterildigi gibi terminal kelepgelerine baglayin.

04. | Kapagi kapatmadan o6nce sistemi programlayin: Bélum 7

05. | Kapag ilgili vidayla kapatin

~
. YON " .
SECICI SECIcI oGl KAPI OPEN GOSTERGESI
TUSLAR [ BOCROMEOMIART [ Teksas -RX  FOTOSELLER
; \ . fsToP STOP HASSAS
LED FONKSIYON LEDLERI |STOP . RiRAR
ALICI RADYOALICIS| || SBS ADIM ADIM
AERIAL AERIAL OPEN OPEN
SIGORTA  SIGORTA CLOSE CLOSE
FLASH YANIP SONEN ISIK || AUX_IN YARDIMCI GIRIS

RX STOP SBS
© e
— -,9- B’ﬂlebus B’ﬂi_e‘p%s \% g}% NO
B | | e e | | : NC
bdedbdbdbdbdEdEd No\| o
% % f ML ]| AUXGIRISI  CLOSE  OPEN
o j'?
Lep @s (5]
D 0| & TUSLAR
OO0O0OO0O0O0O0O0 ?b
00000000
Ix¢| 000 | secici
l2ss
vioas
g J
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5 OTOMASYONUN BASLATILMASI VE BAGLANTILARIN KONTROL EDILMESI

5.1 - Otomasyonun sebeke elektrigine baglanmasi

A DIKKAT! - Otomasyonun, uzman ve kalifiye bir elektrikgi tarafindan, yiirurliikteki yasa, standart ve yerel diizenlemelere uygun
olarak sebeke elektrigine baglanmasi gerekir. Asagida acgiklandigi sekilde ilerleyin

01. | Kapinin agilip kapanabilmesi igin reduktorlii motoru manuel olarak serbest birakin

02. | Kapi kanadini yolunun yarisina kadar hareket ettirin

03. | Rediktorli motoru manuel olarak kilitleyin

04. | otomasyona gug verin ve sunlari dogrulayin: - BLUEBUS LED'in saniyede bir yanip sénme frekansinda diizenli olarak yanip
sondigunu - fotosellerdeki LED'lerin yanip séndigini (hem TX hem de RX'te); yanip sénme turl diger faktorlere bagl oldugundan
onemli degildir - FLASH cikisina bagli yanip sénen isigin ve "Kapi Acik Gostergesi” gikisina bagl gosterge 1s1ginin ACIK olmasi

N P L T _
— = OFF FLASH
@l ™ RX -
R | | con
%y T 2 8 8 §5 3 » » .
R‘T‘ 8 § 8 ® S <T°> /B\ /B\ .g.
~g ® 0
T T T
|
=
=
D

A bu kosullardan herhangi biri karsilanmazsa asagidaki sekilde ilerleyin (adim 05)

05. | Otomasyona giden sebeke giiciini kapatin ve elektrik baglantilarini, fotosel hizalamasini ve sigortalari kontrol edin.

6 TEST VE DEVREYE ALMA

Bunlar, maksimum sistem guvenligini saglamak icin otomasyonun dizenlenmesindeki en dnemli asamalardir. Bunlar, mevcut risklere karsi
koymak i¢in benimsenen ¢oziumleri dogrulamak ve yasalara, diizenlemelere, standartlara, 6zellikle de EN 13241-1, EN 12445 ve EN 12453
standartlarinin tim gerekliliklerine uygunlugu kontrol etmek icin gerekli testleri tanimlamasi gereken kalifiye ve uzman bir teknisyen tarafindan
gerceklestiriimelidir. Herhangi bir ek ekipmanin galismasi ve ROBUS ile dogru etkilesim agisindan ayri ayri test edilmesi gerekir: ilgili kullanim
kilavuzlarina bakin.

6.1 - Test Test prosedurl ayni zamanda otomasyon cihazlarinin periyodik kontrolli olarak da gergeklestirilebilir. Sistemin her bileseni (hassas
kenarlar, fotoseller, acil durdurma vb.) belirli bir test asamasi gerektirir; bu cihazlar igin ilgili kullanim kilavuzlarinda verilen prosedirlere uyun.
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Testi su sekilde ¢aligtirin:

01. “UYARILAR” bélimundeki tim spesifikasyonlara kesinlikle uyuldugundan emin olun

02. Redlktorli motoru serbest birakin ve Tablo 1'de gésterilen kullanim sinirlarina karsilik gelen degerden daha biytk olmayan bir
kuvvetle kapiyi her iki ydnde (acik ve kapali) manuel olarak hareket ettirmenin midmkin olup olmadigini dogrulayin.

03.

04. Anahtar salterini, kontrol anahtarini veya radyo vericisini kullanarak kapinin acilip kapanmasini test edin ve istenilen yénde hareket
ettiginden emin olun.

05. Kapinin sorunsuz hareket ettigini, asiri surtinme noktalarinin bulunmadigini ve montaj veya ayarda herhangi bir kusur olmadigini
dogrulamak icin test birkacg kez yapilmalidir.

06. Sistemde bulunan her guvenlik cihazinin (fotoseller, hassas kenarlar vb.) dogru calistigini dogrulayin.

07. Fotosellerin calismasini ve dider cihazlarla herhangi bir etkilesim olup olmadigini kontrol edin: 1 - 5 cm ¢apinda ve 30 cm
uzunlugunda bir silindiri optik eksen boyunca 6nce TX'e, sonra RX'e yakin bir yerden gegirin 2 - fotosellerin herhangi bir duruma
mudahale edip etmedigini, aktif durumdan alarm durumuna veya tersi yénde gegis yaptigini kontrol edin 3 - fotoselin miidahalesinin
kontrol Gnitesinin amaglanan tepkisini belirleyip belirlemedigini kontrol edin: érnegin, kapanma manevrasi sirasinda hareketin tersine
dénmesine neden olur 4 - Bir cihaz ne zaman midahale ederse, kontrol tnitesindeki “BLUEBUS” LED'i 2 kat daha hizli yanip sénmeli
ve kontrol Unitesinin olayi tanidigini onaylamalidir.

08. Kapinin hareketinden kaynaklanan tehlikeli durumlar, darbe kuvveti sinirlandirilarak korunmussa, montaji yapan kisi darbe kuvvetini
EN 12453 standardina gore 6lgmelidir. Darbe kuvvetini azaltmada sisteme yardimci olmak icin “Hiz” ayari ve “Motor Kuvveti” kontrolu
kullaniliyorsa, en iyi sonuglari saglayan ayarlari bulmaya c¢aligin.

6.2 - Devreye Alma Devreye alma ancak tim test asamalari basariyla sonlandirildiktan sonra gergeklestirilebilir
(Paragraf 6.1). Kismi veya "gecici" devreye alma kesinlikle yasaktir.

01. | Otomasyonun teknik doklimantasyonunu hazirlayin ve saklayin (en az 10 yil). Bu en azindan sunlari icermelidir: otomasyonun bir
montaj cizimi, bir kablo baglanti semasi, risklerin analizi ve benimsenen ilgili ¢ézimler, kurulu tim cihazlar icin Ureticinin uygunluk
beyani (ROBUS igin ekteki CE Uygunluk Beyanini kullanin); Otomasyon sistemi kullanim kilavuzunun ve bakim planinin bir kopyasi

02. | Anahtar segciciyi veya vericiyi kullanarak kapinin agilip kapanmasini test edin ve istenilen yénde hareket ettiginden emin olun.

03. | Otomasyonun uygunluk beyanini doldurup sahibine teslim edin

04. | “Kullanim Kilavuzunu” (¢cekilebilir parga) sahibine teslim edin

05. | Otomasyonun bakim programini hazirlayin ve sahibine teslim edin

06. | Kuvvet ayari 6nemli bir giivenlik faktoriidiir ve kalifiye bir teknisyen tarafindan biyiik bir dikkatle yapiimahdir. Onemili! - Kapinin
amaglandigi gibi hareket etmesini saglayacak kadar kuvveti ayarlayin; Kapiyi hareket ettirmek igin gerekenden daha yiiksek kuvvet
degerleri, kapinin bir engelle garpismasi durumunda hayvanlarin ve kisilerin yaralanmasina veya mallarin zarar gérmesine neden olabilir

07. | Kaplyi isletmeye almadan 6nce, kapi sahibini ilgili kalan riskler hakkinda yeterli ve yazili olarak bilgilendirin
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7 PROGRAMLAMA

Bu kilavuzda programlama prosedirleri simgeler kullanilarak agiklanmig ve anlamlari asagidaki sozliikte verilmigtir:

TERIMLER

Sembol ‘ Aciklama | Aciklama

|
- ]- LED acik dogru prosediir
]

. LED kapali @ YANLIS prosediir

I

[] kisa yanip sénen LED “OPEN” dligmesi = agma

7 1 N\

N |z

|:] uzun yanip sénen LED v “CLOSE” diigmesi = kapatma

/1N

N1 7z “« ESTELSS . “ »
. STOP” diigmesi = durdurma “Ayarla

/EF]\ gok hizli yanip sonen LED Stop/Set digmesi = programlama icin kullanilir

ON ‘

ﬁ sebeke elektrigini saglayin 0 tusuna basin ve basili tutun

éh‘ sebeke elektrigini kapatin serbest birakma anahtari

bekle ... 0 tusuna basin ve birakin

7.1 - Programlama ROBUS kontrol Unitesinde bir dizi programlanabilir fonksiyon mevcuttur. Fonksiyonlar kontrol Gnitesindeki 3
tus kullanilarak ayarlanir: [A], [Stop/Set], [¥] ve 8 LED araciligiyla gérintdlenir: L1....L8.

Anahtarlar | islev -3 2 7 & © 3
o e ———]
“OPEN” tusu kullanicinin kapinin agiimasini kontrol etmesini veya programlama noktasini [ _ !
A yukari dogru hareket ettirmesini saglar i &
Stop/ | “STOP/SET” diigmesi manevranin durdurulmasini saglar. 5 saniyeden fazla basilirsa LED {5 || 2
Set programlama moduna girilmesini saglar > = |L&]
(sl »
fuse J =
“CLOSE” tusu kullanicinin kapiyi kapatmasini veya programlama noktasini asagi dogru oA =; |3
v hareket ettirmesini saglar ] [—

7.2 - Seviye 1 fonksiyonlari (ACIK-KAPALI fonksiyonlari) ROBUS'de bulunan programlanabilir fonksiyonlar 2 seviyede
dizenlenmistir: Seviye 1: fonksiyonlar ACIK-KAPALI modunda ayarlanabilir (aktif veya aktif degil); bu durumda her LED L1....L8
bir islevi belirtir; agiksa islev etkindir ve kapaliysa islev etkin degildir; Tablo 5'e bakiniz.

dDI0 OQ0Id c di) <- <- < <
LED islev Aciklama
L1 Otomatik kapanma Bu fonksiyon, programlanan duraklama suresi dolduktan sonra kapinin otomatik olarak

kapanmasina neden olur. Fabrikada ayarlanan Duraklatma Siiresi 30 saniyedir ancak 5,
15, 30, 45, 60, 80, 120 veya 180 saniyeye degistirilebilir. Fonksiyon etkinlestiriimemisse
"yar1 otomatik" mod uygulanir

L2 Fotoselden sonra kapat Bu islev, kapinin yalnizca gerekli gegis siresi boyunca agik tutulmasini saglar. “Photo” her
zaman 5 saniyelik bir duraklama suresiyle otomatik yeniden kapanmaya neden olur
(programlanan degerden bagimsiz olarak). Davranig, “Otomatik kapanma” fonksiyonunun
etkin olup olmadigina bagli olarak degisir.
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“Otomatik kapanma” etkin olmadiginda: kap1 her zaman tam agik konuma ulasir (énce
Photo devreden giksa bile). Photo'nin devreden ¢ikariimasi, 5 saniyelik bir duraklamayla
otomatik tekrar kapanmayi etkinlestirir. "Otomatik kapanma" etkin oldugunda: agma
manevrasi, fotosellerin devreden ¢ikmasindan hemen sonra durur. 5 saniye sonra kapi
otomatik olarak tekrar kapanmaya baglayacaktir. "Fotoselden sonra kapat" islevi,
Durdurma komutuyla kesintiye ugrayan manevralarda her zaman devre digi birakilir.
"Fotoselden sonra kapat" islevi etkin degilse, duraklatma suresi programlanan suredir
veya islev etkin degilse otomatik yeniden kapanma olmayacaktir.

L3 Her zaman kapat Gulgc kaynagdi geri geldiginde acik kapi durumu tespit edilirse “Her zaman kapat”
fonksiyonu mudahale edecek ve kapi kapanacaktir. Giivenlik nedeniyle manevradan énce
5 saniyelik yanip sonme yapilir. Gl¢ kaynagi geri geldiginde fonksiyon aktif degilse kapi
hareketsiz kalacaktir.

L4 Bekleme modu Bu iglev tiketimin en aza indirilmesini saglar ve 6zellikle yedek pilin kullanildigi
durumlarda kullaniglidir. Bu iglev etkinlestirilirse manevranin tamamlanmasindan 1 dakika
sonra kontrol tnitesi BLUEBUS cikisini (ve dolayisiyla tiim cihazlari) ve daha yavas bir
hizda yanip sénen BLUEBUS LED'i hari¢ tum LED'leri kapatir. Bir komut geldiginde,
kontrol Unitesi tam isleyisine geri donecektir. Bu fonksiyon aktif degilse tiketimde herhangi
bir azalma olmayacaktir.

L5 Kalkis destegi Bu fonksiyon etkinlestirilirse, her manevranin baslangicindaki kademeli hizlanma devre
disi birakilacaktir; en ylksek itme kuvvetine sahip olunmasina izin verir ve statik
surtlinmenin yuksek oldugu durumlarda kullaniglidir; Kapiyi kar veya buz kapatiyorsa.
Zirve aktif degilse manevra kademeli bir hizlanma ile baglayacaktir.

L6 On yanip sénme On yanip sénme fonksiyonuyla, kullaniciyi potansiyel olarak tehlikeli bir duruma karsi
Onceden uyarmak amaciyla, yanip sénen i1sigin agiimasi ile manevranin baslamasi
arasina 3 saniyelik bir duraklama eklenir. On yanip sénme devre digl ise, manevra
basladiginda yanip sénen i1sik yanacaktir.

L7 “Kapat”, “Kismen agik” olur Bu fonksiyonun etkinlestiriimesiyle “CLOSE” girisi kismi agilma manevrasini etkinlestirir
(bkz. tablo 7'deki LED L6)

L8 “Slave” modu Bu secenekle, ROBUS bir "Slave" haline gelir: bu, karsilikl kapi kanatlarindaki iki motorun
senkronize edilmesine olanak tanir; bir motor Master ve digeri Slave olarak calisir; daha
fazla bilgi igin bkz. Paragraf 8.3 “Slave” modunda “ROBUS”

ROBUS'nin normal galismasi sirasinda, L1....L8 LED'leri ilgili fonksiyonun durumuna goére agik/kapalidir; érnegin “Otomatik kapanma” etkinken
L1 acgiktir.

7.3 - Seviye 1 programlama (ACIK-KAPALI fonksiyonlari) Varsayilan olarak, Seviye 1 fonksiyonlarinin timu “KAPALI” olarak
ayarlanmistir, ancak Tablo 6'da agiklandigi gibi herhangi bir zamanda degistirilebilir. Farkli tuslara basiimasi arasinda
maksimum 10 saniyelik bir zaman araligi oldugundan degisiklik prosedurleri sirasinda dikkatli olun; aksi takdirde proseduir
otomatik olarak sonlandirilir ve o ana kadar yapilan degisiklikler kaydedilir.

Tablo 6 - AGMA-KAPAMA islevlerinin Degistirilmesi

01. [Stop/Set] tusunu yaklasik 3 saniye basil tutun f() 3
S
) ) »
02. LED L1 yanip sénmeye basladiginda [Stop/Set] tusunu birakin \Ij, P ‘ o
7 1N
03. Yanip sonen LED'i istenen "LED"e kaydirmak igin [A] veya [ ¥] tusuna basip birakin (L1...L8 - Tablo 5) f()» Efm»
5
N1z
Fonksiyonun durumunu degistirmek icin [Stop/Set] tusuna basip birakin (kisa yanip sénme = KAPALI; 5 g ,E\ OFF
04. yzun yanip sénme = AGIK) < @ \Ij, N
7 1N
05. Maksimum zaman araligindan sonra programlama modundan gikmak igin 10 saniye bekleyin éj@ 10s
Not: diger fonksiyonlari ACIK veya KAPALI olarak ayarlamak igin ayni programlama asamasinda 3. ve 4. noktalar tekrarlanabilir.
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7.4 - Seviye 2 Fonksiyonlari (ayarlanabilir parametreler) Seviye 2: parametreler bir deger dlgeginde (1'den 8'e kadar)
ayarlanabilir; bu durumda L1....L8 LED'lerinin her biri 8 olasi ayar arasindan ayarlanan degeri gdsterir; Tablo 7'ye bakin.

Tablo 7 - Programlanabilir iglevler: Seviye 2

16 - Tirkce

LED Parametre Seviye Deger Aciklama
Not: Gri arka plana sahip parametreler fabrika ayarlaridir
L1 5s
L2 15s
L3 30 s
L1 Duraklatma Siiresi| L4 45 s Duraklatma siresini, yani otomatik tekrar
kapanmadan 6nce gecen sureyi ayarlar. Yalnizca
L5 60 s otomatik kapatma etkinlestirildiginde etkilidir
L6 80s
L7 120's
L8 180 s
L1 Open - Stop - Close - Stop
L2 Open - Stop - Close - Open
L3 Open - Close - Open - Close
Adim Adim L4 Apartman blogu
L2 islevi i -
Adim Adim girisi veya 1. radyo komutuyla iligkili
L5 Apartman blogu 2 (2"den fazlasi stop | komutlarin sirasini ayarlar
olusturur) Adim Adim 2 (2"'den azi kism
L6 dylillldyd IIUdGII U}UI) th?tllllldk il’,ill tu
L7
L8 “Yari otomatik” agiima, “tut-calistir”
kapanma Cok yavas
L1
L2 Yavas
L3 Orta
L3 Motor hizi L4 Hizli Normal siiriis sirasinda motor hizini ayarlar.
L5 Cok hizli MODEL 500HS: fabrika ayari = L5
L6 Son derece hizli
L7 “Hizli” agar, “Yavas” kapatir
L8 “Son derece hizll” agar, “Hizli” kapatir
L1 “Kapi Acik Gostergesi” (G.O.1.) fonksiyonu
L2 Kapi kapaliysa agik
L3 Kapi agiksa agik
- - OGil cikisiyla iliskili islevi ayarlar (iligkili islev ne
L4 OGiI ¢ikisi L4 Radyo ¢ikisi no ile aktif. 2 olursa olsun, cikis aktif oldugunda 24V
L5 Radyo cikisi no ile aktif. 3 maksimum 4 W gu¢ saglar). (-%,30 +%50) ile
L6 Radyo ¢ikisi no ile aktif. 4
L7 Bakim gdstergesi
L8 Elektrikli kilit
L1 Ultra hafif kapi
L2 Cok hafif kapi
L3 Isik kapisi Motor kuvvetini kapinin agirhgina gére ayarlamak
; Ortal k icin kontrol eden sistemi ayarlar. Kuvvet kontrol
L5 Motor kuvvei L4 aiama apl sistemi ayni zamanda ortam sicakligini da
L5 Orta-agir kapi Olgerek ozellikle dusiik sicakliklarda kuvveti
- otomatik olarak artirir.
L6 Agir kapi
L7 Cok agir kapi
L8 Ultra agir kapi
L1 0.5m
L2 Tm Kismi acikhigin élctimani ayarlar. Kismi agiima
no.lu telsiz komutu ile kontrol edilebilir. 2 veya
L3 1.5m “CLOSE" ile “Kapat” fonksiyonu mevcutsa bu
L6 Kismi agik L4 om Kismi agik” olur
L5 2.5m




L6 3m
L7 3.4m
L8 4m
L1 Otomatik (manevranin ciddiyetine bagli
olarak)
L2 1000
L3 2000
Bakim L Otomasyon bakim bildiriminin génderildigi
L7 bildirimi 4 4000 manevra sayisini kontrol eder (bkz. Paragraf 8.5
L5 7000 "Bakim bildirimi")
L6 10000
L7 15000
L8 20000
L1 1. manevranin sonucu (en glncel)
L2 2. manevranin sonucu
L3 3. manevranin sonucu
L8 Arizalarin listesi | L4 4. manevranin sonucu Son 8 manevrada meydana gelen ariza tipinin
dogrulanmasina olanak saglar (bkz. Paragraf 9.1
L5 5. manevranin sonucu "Hata kayit listesi")
L6 6. manevranin sonucu
L7 7. manevranin sonucu
L8 8. manevranin sonucu
Tum parametreler herhangi bir kontrendikasyon olmaksizin gerektigi gibi ayarlanabilir; yalnizca “Motor Kuvvetinin” ayarlanmasi 6zel dikkat
gerektirebilir:
» Kanattaki anormal surtinme noktalarini telafi etmek igin yiksek kuvvet degerleri kullanmayin. Asiri kuvvet, givenlik sisteminin galismasini
tehlikeye atabilir veya kanada zarar verebilir.
*» Darbe kuvveti azaltma sistemine yardimci olmak icin “Motor Kuvveti” kontroli kullaniliyorsa, EN 12453 standardina uygun olarak her ayardan
sonra kuvveti tekrar dlgun.
» Asinma ve hava kosullari kapinin hareketini etkileyebilir, dolayisiyla periyodik kuvvet ayarlamalari gerekli olabilir.

7.5 - Seviye 2 programlama (ayarlanabilir parametreler) Ayarlanabilir parametreler, Tablo 7'de gosterildigi gibi fabrikada

ayarlanmistir: " Farkh tuglara basilmasi arasinda maksimum 10 saniyelik bir zaman g@l@g@m@%d@phg@gﬁﬁlﬁ%m $El bl
sirasinda dikkatli olun; aksi takdirde prosediir otomatik olarak sona erer ve 0 zamana kadar yapilan degisiklikleri kaydeder.

Tablo 8 - Ayarlanabilir parametrelerin degistiriimesi

€«
01. [Stop/Set] tusunu yaklasik 3 saniye basili tutun ( 4
S
. ) _»
02. LED L1 yanip sénmeye bagladiginda [Stop/Set] tusunu birakin \Ij/ L S
TN ‘%
03. LED'in yanip sénmesini istediginiz "LED"e kaydirmak igin [A] veya [ V] tusuna basip birakin (L1...L8 - Tablo 7) fm» fm» N>
Ve /lT_L
— -
04. 5.ve 6.adimlarin tamami boyunca basil tutulmasi gereken [Stop/Set] tusuna basin ve basili tutun { i
05 Yaklasik bekleyin. 3 saniye sonra degistirilecek parametrenin mevcut seviyesiyle ilgili LED yanacaktir. _\Ij/_
- 7N
o e
06. Parametrenin degerini temsil eden LED'i kaydirmak icin [A] veya [ V] tusuna basip birakin ( 0 ve‘ 0
55‘
, »
07. [Stop/Set]'yi birakin \ o
08. Maksimum zaman araligindan sonra programlama modundan gikmak igin 10 saniye bekleyin % 10s
Not: diger parametreleri degistirmek icin ayni programlama asamasinda 3'ten 7'ye kadar olan noktalar tekrarlanabilir.
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7.6 - Cihazlarin taninmasi Gui¢ kaynagi baglandiktan sonra kontrol Gnitesinin BLUEBUS ve STOP giriglerine bagli cihazlari tanimasi
saglanmalidir. Bu asamadan once L1 ve L2 LED'leri, cihazlarin taninmasinin yapilmasi gerektigini belitmek tzere yanip sénecektir.

01. | [A] ve [Stop/Set] tuslarini basih tutun - o

02. LED'ler L1 ve L2 hizh bir sekilde yanip sénmeye basladiginda (yaklasik 3 saniye sonra) tuslari birakin i
03. | Kontrol Unitesi cihaz tanima prosedurini tamamlayana kadar birka¢ saniye bekleyin [ ;
LED =:
04. | Tanima asamasi tamamlandiktan sonra STOP LED'i agik kalmali, L1 ve L2 LED'leri Mla
kapanacaktir (L3 ve L4 LED'leri yanip sdbnmeye baslayabilir) e
Os

g [

Bagli cihazlarin taninma asamasi, kurulumdan sonra bile (6rnegin ek bir cihaz kuruluysa) herhangi bir zamanda tekrarlanabilir; yeni bir tanima
prosedurini tamamlamak icin bkz. Paragraf 8.4 “Diger cihazlarin taninmasi”.

7.7 - Kapi uzunlugunun taninmasi Cihazlar tanindiginda, L3 ve L4 LED'leri yanip sdnmeye baslayacaktir; bu, kontrol Gnitesinin kapi
kanadinin uzunlugunu (kapanma limit anahtari ile agilma limit anahtari arasindaki mesafe) tanimasi gerektigi anlamina gelir; bu élgim
yavaglama noktalarini ve kismi agilma noktasini hesaplamak icin gereklidir.

01. | [Stop/Set] ve [ ¥] tuslarini basili tutun - U
02. | Manevra bagladiginda tuslari birakin (yaklasik 3 saniye sonra) { -
03. | Mevcut manevranin bir agilma manevrasi olup olmadigini kontrol edin, aksi halde f 8
[Stop/Set] tusuna basin ve Bélim 3'G (Sekil 5 ve 6) dikkatlice kontrol edin; daha (=
sonra 1. Noktadan itibaren sirayi tekrarlayin LED T«
04. | Acma limit anahtarina kadar kontrol Unitesinin kapr agma manevrasini tamamen [] ;
tamamlamasini bekleyin; kapanma manevrasi hemen ardindan baslayacak mE
05. Kontrol Unitesinin kapiyl tamamen kapatmasini bekleyin 5 F .

500HS modeli i¢in kapi kanadi uzunlugu tanima modu 2.
Bu mod asagidakilerin yapilandirilmasini saglar:

* Agma ve kapama sirasinda 10 cm isaretinde “Yavaslama”;

* %100'de agma ve kapama igin “motor hizi ayar” (ultra hizli mod, bkz. Tablo 8). Bu galisma modu, cihaz tanima asamasinda [Stop/Set] ve
[¥] digmelerine 8 saniyeden uzun sure basildiginda etkinlestirilir. 8 saniye sonra L3 ve L4 LED'leri gok hizli yanip sénmeye baslar; bu
noktada [Stop/Set] ve [ ¥] tuslarini birakin. Yukaridaki kosullar karsilanmazsa, kontrol tnitesine giden gii¢ beslemesini derhal kapatin ve
elektrik baglantilarini dikkatlice kontrol edin.

7.8 - Kapi hareketinin kontrol edilmesi Kapi uzunlugunun taninmasi tamamlandiktan sonra, kapinin diizgiin hareket ettigini dogrulamak igin
birkag manevra yapilmasi tavsiye edilir.

01. | Bir “A¢” manevrasi komutu vermek igin [ A] tusuna basin; hizda herhangi bir degisiklik olmadan kapinin dogru sekilde acilip
aclimadigini kontrol edin; kapi sadece agilma limit anahtarindan 70 ila 50 cm uzakta oldugunda yavaslamali ve durmali ve mekanik
aciima durdurucusundan 2-3 cm uzakta limit anahtarinin bir sonucu olarak durmalidir

02. | Bir “Kapat” manevrasi komutu vermek igin [ ¥] tusuna basin; hizda herhangi bir degisiklik olmadan kapinin dogru sekilde acilip
aciimadigini kontrol edin; kapi1 sadece kapanma limit anahtarindan 70 ila 50 cm uzakta oldugunda yavaslamali ve durmali ve mekanik
kapanma durdurucusundan 2-3 cm uzakta limit anahtarinin bir sonucu olarak durmalidir

03. | Manevra sirasinda yanip sonen isidin 0,5 saniye acik ve 0,5 saniye kapali araliklarla yanip séndugiini kontrol edin. Varsa, OGI
terminaline bagl 1s1gin yanip sénmelerini de kontrol edin: acgilma sirasinda yavas yanip sonme, kapanma sirasinda hizli yanip sdnme.

04. | Asiri surtiinme noktalari olmadigindan ve montaj veya ayarlarda herhangi bir kusur olmadigindan emin olmak igin kapiyi birkag kez
acip kapatin.

05. | ROBUS rediktorli motorun, kremayerin ve limit anahtari braketlerinin saglam ve guvenli bir sekilde sabitlendigini ve ani kapi hizlanma
veya yavaslama hareketleri sirasinda da uygun sekilde direngli oldugunu kontrol edin
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7.9 - Onceden ayarlanmis islevier ROBUS kontrol iinitesinin gesitli programlanabilir islevleri vardir. Bu islevler, gogu otomasyonu karsilamasi
gereken bir yapilandirmaya fabrikada ayarlanmistir. Fonksiyonlar uygun bir programlama proseduri araciligiyla herhangi bir zamanda
degistirilebilir; bu amagcla Paragraf 7.1 “Programlama”ya bakiniz.

7.10 - Radyo alicisi ROBUS'yi uzaktan kontrol etmek icin, kontrol Gnitesinde SMXI veya OXI tipi istege bagli radyo
alicilarina yonelik bir SM konektorl bulunur.

Daha fazla bilgi igin radyo alicisi kullanim kilavuzuna bakin. Radyo
alicisini takmak icin sekilde gosterilen iglemleri tamamlayin.

Tablo 9'da radyo alicisi ¢ikisi ile ROBUS'nin yuritecegdi komut
arasindaki iliski agiklanmaktadir:

N©° 1 Sbs (Adim Adim)
N° 2 Kismi agik

N° 3 Open

N° 4 Close

8 DAHA FAZLA BILGI

8.1 - Cihaz ekleme veya kaldirma Cihazlar ROBUS otomasyonuna herhangi bir zamanda eklenebilir veya buradan gikarilabilir. Ozellikle
“BLUEBUS” ve “STOP?” girisine asagidaki paragraflarda agiklandigi gibi gesitli tipte cihazlar baglanabilir. Cihazlari ekledikten veya gikardiktan
sonra, Paragraf 8.4 "Diger cihazlarin taninmasi" bolimunde agiklandidi gibi cihaz tanima prosedurunin yeniden galistiriimasi gerekir.

Bluebus

BLUEBUS, hem gli¢ kaynagini hem de iletisim sinyallerini tagiyan yalnizca iki kablo kullanarak uyumlu cihazlarin baglanmasina olanak
taniyan bir tekniktir. Tim cihazlar BLUEBUS'nin ayni 2 kablosuna paralel olarak ve herhangi bir polariteye dikkat edilmeden baglanir;
kurulum sirasinda tek sesli bir adres atandigindan her cihaz ayri ayri taninir. BLUEBUS'ye fotoseller, glivenlik cihazlari, kontrol tuslari, sinyal
lambalari vb. baglanabilir. ROBUS kontrol unitesi, bagl tim cihazlari uygun bir tanima sureci araciligiyla ayri ayri tanir ve olasi tim
anormallikleri mutlak hassasiyetle tespit edebilir. Bu nedenle, BLUEBUS'ye baglanan bir cihazin her eklendidinde veya ¢ikarildiginda, kontrol
Unitesinin Paragraf 8.4 "Diger cihazlarin taninmasi" béliminde agiklanan tanima prosediriinden gegmesi gerekir.

STOP girisi

STOP, manevranin aninda kesilmesine neden olan giristir (kisa bir ters calisma ile). Cikisi normalde agik "NO" kontaklari olan cihazlar ve
normalde kapali "NC" kontaklari olan cihazlarin yani sira hassas kenarlar gibi 8,2 kQ sabit direncli ¢ikisi olan cihazlar bu girise baglanabilir.
BLUEBUS'ye benzer sekilde kontrol Unitesi, tanima asamasinda STOP girisine bagli cihazin tipini tanir (bkz. Paragraf 8.4 "Diger cihazlarin
taninmas!"); daha sonra taninan duruma gére herhangi bir degisiklik meydana geldiginde bir durdurma tetiklenir. Uygun diizenlemeler
yapilirsa STOP girisine farkl tiirlerde bile olsa birden fazla cihaz baglanabilir:

* Birden fazla NO cihazi herhangi bir miktar siniri olmadan birbirine paralel olarak baglanabilir.

* Birden fazla NC cihazi herhangi bir miktar siniri olmadan seri olarak birbirine baglanabilir.

« 8,2 kQ sabit direncli ¢ikisa sahip iki cihaz paralel olarak baglanabilir; 2'den fazla cihaz varsa, timu tek bir 8,2 kQ sonlandirma direnciyle
kademeli olarak baglanmalidir.

* NO ve NC kombinasyonlari, NC kontagiyla seri olarak 8,2 kQ direng yerlestirmeye dikkat ederek 2 kontagi paralel yerlestirerek mimkindur
(bu, 3 cihazin birlegtiriimesine olanak tanir: NO, NC ve 8,2 kQ).

A Givenlik fonksiyonlu cihazlari baglamak igin STOP girisi kullanilirsa, yalnizca 8,2 kQ sabit direngli cihazlar EN 954-1 standardina uygun
olarak arizalara kargi Kategori 3 glivenligi garanti eder.
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Fotoseller

“BLUEBUS” sistemi, 6zel jumperlar kullanilarak yapilan adresleme yoluyla kontrol nitesinin fotoselleri tanimasini ve dogru algilama
fonksiyonunu atamasini saglar. Adresleme islemi hem TX hem de RX Uzerinde yapilmalidir (jumperlarin ayni sekilde ayarlanmasi), ayni
adrese sahip baska fotosel ¢ifti olmadigindan emin olunmalidir. ROBUS kayar kapilara yonelik otomasyon mekanizmasinda, sekilde
gosterildigi gibi fotosellerin takilmasi mimkindir. Her fotosel eklendiginde veya cikarildiginda, kontrol unitesi Paragraf 8.4 "Diger cihazlarin
taninmasi" béliminde agiklandigi gibi tanima siirecinden gegmelidir.

Tablo 10

Fotoseller Jumper'lar

Kapanista aktivasyon ile

PHOTO fotosel h = 50
Kapanista aktivasyon ile
PHOTO I fotosel h = 100

Kapanista aktivasyon ile
PHOTO 1 fotosel h = 50

Kapanista aktivasyon ile
PHOTO 111 | fotosel h = 100

Kapi agildiginda harici
PHOTO 2 fotosel etkinlestirilir

Kapi acildiginda devreye
PHOTO 211 | giren dahili fotosel

PHOTO 3 Tum otomasyonu kapsayan tek fotosel

aratatar At gt 4

A PHOTO 3 ve PHOTO II'nin ortak kurulumu, fotoseli olusturan elemanlarin (TX - RX) konumunun, fotosel kullanim kilavuzunda yer alan
onlemlere uygun olmasini gerektirir.

8.2 - FT210B Fotosensor FT210B fotosensor, tek bir cihazda bir kuvvet sinirflama cihazini (EN12453 standardina uygun olarak C tipi) ve TX
vericisi ile RX alicisi (EN12453 standardina uygun olarak D tipi) arasindaki optik eksen tzerinde engellerin varligini algilayan bir varlk
dedektoriini birlestirir. FT210B fotosensorindeki hassas kenar durumu sinyalleri, fotosel 1sini araciligiyla iletilerek iki sistemi tek bir cihazda
birlestirir. Verici kisim hareketli kanat tGzerinde konumlandiriimistir ve bir batarya ile calistirimaktadir, béylece géze hos gériinmeyen baglanti
sistemleri ortadan kaldirilmaktadir; Pil tiiketimi, 15 yila kadar kullanim émriini garanti edecek sekilde 6zel devrelerle azaltilir (lriin
talimatlarindaki tahmin ayrintilarina bakin). Bir FT210B cihazinin hassas bir kenarla (6rnegin TCB65) birlestiriimesi, tim "kullanim tirleri" ve
"aktivasyon turleri" icin EN12453 standardinin gerektirdigi "ana kenar" guvenlik seviyesine ulasilmasina olanak tanir. "Direncli" hassas
kenarlarla (8,2 kQ) birlestirilmis fotosensor FT210B, tekli arizalara karsi giivenlidir. Senkronize olmasa bile diger dedektoérlerle etkilesimi
onlemek igin 6zel bir garpisma 6nleme devresi ile donatiimistir ve baska fotosellerin eklenmesine olanak tanir; 6rnegdin, ikinci bir fotoselin
normalde yerden 1 m ylksekte konumlandirildigi agir araglarin gegisi durumunda. Baglanti ve adresleme ydntemleriyle ilgili daha fazla bilgi
icin FT210B kullanim kilavuzuna bakin.
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8.3 - “Slave” modunda ROBUS ROBUS, uygun sekilde programlanip baglandiginda “Slave” modunda calisabilir; bu tip fonksiyon, 2 karsilikh
kapi kanadinin, iki kapi kanadinin senkronize hareketi ile otomatiklestiriimesi gerektiginde kullanilir. Bu modda, bir ROBUS, hareketi komuta
eden bir Master olarak islev gorirken, ikinci ROBUS, Master tarafindan iletilen komutlari yiriterek bir Slave olarak islev gorir (tim ROBUS
cihazlari fabrikada Master olarak galisacak sekilde ayarlanmistir). ROBUS'yi Slave olarak yapilandirmak igin bir "Slave Modu" Seviye 1 islevi
etkinlestirilmelidir (bkz. Tablo 5).

01.

ROBUS Master ve ROBUS Slave arasindaki baglanti
BLUEBUS araciligiyla yapilir.

?

A Bu durumda iki ROBUS cihazi arasindaki baglantilarin
polaritesine sekilde gosterildigi gibi uyulmalidir (diger
cihazlarda polarite bulunmamaya devam eder)

la

2 ROBUS cihazini Master ve Slave modunda kurmak igin
asagidaki islemleri izleyin: - 2 motoru takin

Hangi motorun Slave veya Master olarak galismasi gerektigi onemli degildir; segimde baglantilarin rahathigi ve Slave'nin Adim Adim
komutunun yalnizca Slave kanadinin tamamen agilmasina izin verdigi gercegi dikkate alinmaldir.

- 2 motoru baglayin - 2 motorun agilma manevrasinin yonuni segin (Sekil 5-6) - 2 motora glig verin - Slave
ROBUS uzerinde “Slave Modu” fonksiyonunu programlayin (bkz. Tablo 5) - Slave ROBUS lizerinde cihaz
tanimayi calistirin (bkz. Paragraf 7.6 “Cihazlarin taninmasi”) - Cihaz tanimayi Slave ROBUS (Uzerinde ¢alistirin
Master ROBUS (bkz. Paragraf 7.6 "Cihazlarin taninmasi") - Master ROBUS Uzerinde kapi kanadi uzunlugu
tanimayi galistirin (bkz. Paragraf 7.7 "Kapi kanadi uzunlugu tanima")

elc]] STOP SBS

24V 4W
”
\ 8K2 NO

N ! 7
/?\

TX
Bluebus
4

NC NO k NO

dbEa bR B EdRAEd T [ o [ o
wow f WL ] AUX GIRIS| CLOSE ~ OPEN = o L
2 8 2 58 & & & 3 2 83 3% 5§ 8 8 3§ %
o F} @ o o 2 = ] ? ° ® <
a A Bluebus Bluebus a A
0= MASTER SLAVE Oj=
O O
LED [ds y LED (s
0= TUSLAR O TUSLAR
D i D .
use Qs[> | oo use Os
Osj= | -===--= - O
L L
L] ]
L 1 2 1 2 L
SECICI BB BB SECICI
g I§ e
o o
MASTER Karti SLAVE karti

A 2 ROBUS cihazini Master-Slave modunda baglarken asagidakilerden emin olun: - Radyo alicisi dahil tiim cihazlar Master
ROBUS'ye bagh olmalidir. - Yedek akii kullanildiginda her motorun kendine ait akiisii bulunmalidir. - Tablo 11'de belirtilenler
disinda, Slave ROBUS lizerinde gergeklestirilen tiim programlama etkinlikleri goz ardi edilir (Master ROBUS iizerindekiler
digerlerini gegersiz kilar).
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Tablo 11 - Slave ROBUS'de Master ROBUS'den bagimsiz olarak programlama

Seviye 1 fonksiyonlari (AGIK-KAPALI fonksiyonlari) Seviye 2 fonksiyonlari (ayarlanabilir parametreler)
Bekleme modu Motor hizi
Kalkis destegi OGil cikisi
Slave modu Motor kuvveti
Hata listesi

Slave'ye asagidakileri baglamak mimkindur:
* yanip sénen bir isik (Flas)

» Kapi Acik Goéstergesi (OGI)

* hassas bir kenar (Durdur)

« yalnizca Slave kapi kanadinin tam agilmasini kontrol eden bir komut cihazi (Adim Adim)
Slave'de Open, Close ve Aux_lIn girigleri kullaniimaz.

8.4 - Diger cihazlarin taninmasi Normalde BLUEBUS ve STOP girisine bagli cihazlarin taninmasi kurulum asamasinda gergeklesir. Ancak
yeni cihazlarin eklenmesi veya eskilerinin gikarilmasi durumunda Tablo 12'deki gibi ilerlenerek tanima islemi tekrar tamamlanir.

Tablo 12 - Diger cihazlarin taninmasi Ornek

« «
01. [A]ve [Stop/Set] tuslarini basili tutun ( ™ ve \ -
02. LED'ler L1 ve L2 hizli bir sekilde yanip sénmeye basladiginda (yaklasik 3 saniye sonra) tuglari birakin ( 0 ( 0 \Ij/ & N2 e
3 L §

03. Kontrol Gnitesi cihaz tanima proseduruni tamamlayana kadar birkag saniye bekleyin éj@

Tanima igleminin sonunda, L1 ve L2 LED'leri yanip sénmeyi birakacaktir, STOP LED'i agik
04. kalmahdir, L1...L8 LED'leri temsil ettikleri ACIK-KAPALI fonksiyonlarinin durumuna gore agilacaktir. B B
A\ Bir cihazi ekledikten veya cikardiktan sonra otomasyon, Paragraf “6.1 Test Etme”de belirtildigi gibi tekrar test edilmelidir.

8.5 - Oview programlayicinin baglanmasi

Oview programlama Unitesi, icinde 4 elektrik kablosu bulunan bir BUS
kablosu kullanilarak IBT4N arayuzu araciligiyla kontrol tnitesine
baglanabilir. Bu Unite, fonksiyonlarin hizli ve kapsamli bir sekilde
programlanmasina, parametrelerin ayarlanmasina, kontrol Gnitesi
donanim yaziliminin glincellenmesine ve herhangi bir arizayi ve rutin
bakimi tespit etmek icin teshislerin ¢alistiimasina olanak tanir.

Oview Unitesi, kontrol Unitesinin yaklagik 100 m mesafede
kullaniimasina olanak saglar. Bir '‘BusT4' aginda birbirine bagl birden
fazla kontrol Unitesi varsa Oview'yi bu kontrol Unitelerinden birine
baglayarak aga bagli tim kontrol Uniteleri ekranda gorintilenebilir
(maksimum 16 kontrol Gnitesi).

Oview Unitesi, operatériin normal ¢alismasi sirasinda kontrol Gnitesine
bagl kalarak kullanicinin belirli bir menu araciligiyla komutlar
gdéndermesine olanak tanir.

A UYARI! - IBT4N arayiiziinii baglamadan 6nce kontrol iinitesini
ana elektrik gli¢c kaynagindan ayirin.

8.6 - Ozel iglevler

“Her zaman acik” fonksiyonu

“Her zaman ag” iglevi, “Adim Adim” komutunun 2 saniyeden uzun surmesi durumunda kullanicinin agma manevrasini kontrol etmesini
saglayan bir kontrol Unitesi 6zelligidir. Bu, érnegin kapiyi belirli bir stire agik tutmak amaciyla "Adim Adim" terminaline bir zamanlayici
kontagini baglamak icin kullanighdir. Bu 6zellik, "Kapat" disinda "Adim Adim" giris programlamasindan bagimsiz olarak gegerlidir; Tablo
7'deki "Adim Adim Islev" parametresine bakin.

STOP girisi glivenlik fonksiyonlu cihazlari baglamak igin kullanilirsa, yalnizca 8,2 kQ sabit direncli ¢ikisa sahip cihazlar arizalara karsi
yeterli glivenligi garanti eder.
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“Yine de tasi” islevi

Glvenlik cihazlarindan birinin diizglin galismamasi veya arizali olmasi durumunda, “Adam Var” modunda kapiya komut vermek ve kapiyi
hareket ettirmek hala mimkiindir. Daha fazla bilgi igin litfen “Kullanim kilavuzu” ekindeki “Glvenlik cihazlari arizaliyken kontrol” paragrafina
bakiniz.

Bakim bildirimi

ROBUS, otomasyonun bakim kontroll gerektirdiginde kullaniciya bildirimde bulunulmasini saglar. “Bakim bildirimi” ayarlanabilir parametresi
sayesinde bildirim sonrasi manevra sayisi 8 seviye arasindan segilebilir (bkz. Tablo 7). Ayar seviyesi 1 "otomatiktir" ve manevranin
ciddiyetini dikkate alir; bu, manevranin gicu ve suresidir; diger ayarlamalar ise manevra sayisina gore tanimlanir. Bakim talebi bildirimi,
“Flag” yanip sonen i1sik araciligiyla veya “Bakim gostergesi” olarak programlandiginda OGI ¢ikisina baglanan lamba aracilidiyla verilir (bkz.
Tablo 7). Yanip s6nen “Flas” 1s1g1 ve bakim gdstergesi, programlanan limitlere gore gergeklestirilen manevra sayisina gore Tablo 13'te
belirtilen sinyalleri verir.

Tablo 13- Bakim bildirim sinyalleri

Manevra sayisi “Flag” sinyali Bakim gostergesindeki sinyal

Limitin %80'inden disuk Normal (0,5 sn acik, 0,5 sn kapali) Acilis baslangicinda 2 saniye acgik

Limitin %81 ila %100'G arasinda | Manevranin baslangicinda 2 saniye boyunca yanik kalr

ve ardindan normal sekilde devam eder Manevra boyunca yanip soner

Manevranin baginda ve sonunda 2 saniye boyunca yanik

kalir ve ardindan normal sekilde devam eder Her zaman yanip soner

Limitin %100'Gnin Gzerinde

Gergeklestirilen manevra sayisinin kontrolii Ayarlanan limitin ylizdesi olarak gerceklestirilen manevra sayisi “Bakim bildirimi” fonksiyonu
araciligiyla dogrulanabilir. Kontrol icin Tablo 14'te aciklanan sekilde ilerleyin.

Tablo 14 - Gergeklestirilen manevra sayisinin kontrolii

01. [Stop/Set] tusunu yaklasik 3 saniye basil tutun f(] .
S
) ) —»
02. LED L1 yanip sdnmeye basladiginda [Stop/Set] tusunu birakin \lj/ » \ I
L7 Gzerinde yanip sénen LED'i, yani "Bakim bildirimi" parametresiyle iligkili "giris LED'ini" <« <« .
03. degistirmek icin [A] veya [ V] tuslarina basip birakin < o ve‘ [ v L7
71N
€«
04. 5,6 ve 7 numarali adimlarin tamaminda basili tutulmasi gereken [Stop/Set] tusuna basin ve basil tutun { 0
Yaklasik bekleyin. 3 saniye sonra “Bakim bildirimi” parametresinin mevcut seviyesiyle ilgili LED N
05.  yanar pE
06. [A]ve[V]tuslarina basip birakin f()» vf(’»
Secilen seviyeye karsilik gelen LED birkac kez yanip séner. Yanip sdnme sayisi, belirlenen limite
gore gergeklestirilen manevralarin yltzdesini (%10'un katlari) gésterir. Ornegin: bakim bildirimi L6
olarak 10000 olarak ayarlandiginda, %10 1000 manevraya karsilik gelir; gorsellestirme LED'i 4 kez N
07. Yanip sdnlyorsa manevralarin %40'ina ulasildigr anlamina gelir (4000 ila 4999 manevra arasinda). n=2?
Manevralarin %10'una henuz ulasilmadiysa LED hi¢ yanip sénmez IS STV an 7T
, »
08. [Stop/Set]'y birakin ‘ -

Manevra sayacinin sifirlanmasi Sistemde bakim yapildiktan sonra manevra sayacinin
sifirlanmasi gerekir. Tablo 15'te agiklandidi gibi ilerleyin.

Tablo 15 - Manevra sayacinin sifirlanmasi Ornek

01. [Stop/Set] tusunu yaklasik 3 saniye basili tutun 3 fm 3s
02. LED L1 yanip sénmeye basladiginda [Stop/Set] tusunu birakin \ljf . %

L7 Gzerinde yanip sénen LED'i, yani "Bakim bildirimi" parametresiyle iligkili "giris LED'ini" < <« <« oy
03. degistirmek icin [A] veya [ V] tuslarina basip birakin s veyl 0 L7
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«
04. 5,6 ve 7 numarali adimlarin tamaminda basili tutulmasi gereken [Stop/Set] tusuna basin ve basih tutun @ZE
|

Yaklasik bekleyin. 3 saniye sonra “Bakim bildirimi” parametresinin mevcut seviyesiyle ilgili LED g
05.  yanar L1 3s
06. [A] ve [ V] dUgmelerini en az 5 saniye basili tutun, ardindan 2 digmeyi birakin. - -

Segilen seviyeye karsilik gelen LED hizli bir sekilde yanip sénerek manevra sayacinin ‘ ‘ \E’

sifirlandigini gosterir. QE U 5s P4
07. [Stop/Set]'yi birakin @E»I:

8.7 - Diger cihazlarin baglanmasi Kullanicinin, transponder kartlari i¢in yakinlk okuyucusu veya anahtarla
calistirilan segici anahtarin aydinlatma 15181 gibi harici cihazlara guic vermesi gerekiyorsa, sekilde gosterildigi
gibi glici agmak mimkundur.

STOP SBS

Glc kaynagi voltaji 24V 'dur (-%30 +%50) ve maksimum kullanilabilir akim 100 mA'dir. EE EE

() AND <~—
AV <—

(+)

8.8 - Aksesuarlar ROBUS i¢in asagidaki istege bagli
aksesuarlar mevcuttur:

* Rolling Code dijital kodlamali 433,92 MHz'de SMXI veya OXI Radyo alicisi
 Entegre aku sarj cihazina sahip PS124 24 V - 1,2 Ah yedek ak
* SOLEMYO glines enerjisi sistemi (kurulum ve baglanti igin Griintn kullanma kilavuzuna bakiniz)

SMXI o OXI PS124

Kurulum sirasindaki sorunlardan veya arizadan kaynaklanan ariza durumunda Tablo 16'ya bakin:

Tablo 16

Sorun Coziim

Radyo vericisi kapiy! kontrol etmiyor ve Verici pillerinin bitip bitmedigini kontrol edin ve gerekiyorsa degistirin
vericideki LED yanmiyor

Radyo vericisi kapiyl kontrol etmiyor ancak | Vericinin radyo alicisina dogru sekilde kaydedilip kaydedilmedigini kontrol edin

vericideki LED yaniyor ROBUS'ye sebeke voltajiyla gi¢ verildigini kontrol edin
Manevra baslamiyor ve “BLUEBUS” LED'i Sigortalarin atmis olup olmadigini kontrol edin; eger dyleyse, arizanin nedenini belirleyin ve
yanip sénmuyor bunlari ayni akim degerine ve Ozelliklere sahip bagkalariyla degistirin. Komutun gergekten

alindigini kontrol edin. Komut Adim Adim girisine ulasirsa ilgili "Adim Adim" LED'inin yanmasi
gerekir; bunun yerine radyo vericisi kullaniliyorsa "BlueBus" LED'i iki kez hizli yanip sonmelidir

Manevra baglamiyor ve yanip sénen isik Komutun gergekten alinip alinmadigini kontrol edin. Komut Adim Adim girisine ulasirsa ilgili
kapali "Adim Adim" LED'inin yanmasi gerekir; bunun yerine radyo vericisi kullaniliyorsa "BlueBus"
LED'i iki kez hizli yanip sénmelidir
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Hicbir manevra baglamiyor ve yanip sénen | Yanip sénmeleri sayin ve Tablo 18'deki karsilik gelen degeri kontrol edin
1sik birkag kez yanip sénuyor

Manevra baslar ancak hemen ardindan ters | Secilen kuvvet bu tip kapi igin gok disuk olabilir. Herhangi bir engel olup olmadidini kontrol
bir kosu gelir edin ve gerekirse kuvveti artirin

Manevra gerceklestirildi ancak yanip sénen | Manevra sirasinda yanip sénen i1s1gin FLASH terminalinde voltaj oldugundan emin olun
1sik galismiyor (aralikli oldugundan voltaj degeri 6nemli degildir: yaklasik 10-30 VDC); voltaj varsa sorun
lambadan kaynaklanmaktadir; bu durumda lambayi ayni 6zelliklere sahip olanla degistirin;
voltaj yoksa FLASH cikisinda asir yiik olusmus olabilir. Kablonun kisa devre yapmadigini

kontrol edin
Manevra yapiliyor ancak Kapi Agik OGIl cikisi igin programlanan fonksiyon tipini kontrol edin (Tablo 7) Gosterge 1s13inin yanmasi
Gostergesi (OGl) calismiyor gerektiginde, OGI terminalinde voltaj olup olmadidini kontrol edin (yaklasik 24V). Voltaj varsa

sorun, ayni 6zelliklere sahip bir gdsterge 1s1d1yla degistiriimesi gereken gosterge isigindan
kaynaklanmaktadir. Gerilim yoksa OGI ¢ikisinda asiri yik olugsmus olabilir. Kablonun kisa
devre yapmadigini kontrol edin

9.1 - Aniza kayit listesi ROBUS, son 8 manevrada meydana gelen arizalar gorintuleyebilir; 6rnegin bir fotoselin veya hassas kenarin
etkinlestiriimesi nedeniyle manevranin kesintiye ugramasi. Ariza listesini kontrol etmek igin Tablo 17'de gosterildigi gibi ilerleyin.

Tablo 17 - Ariza gunlugu

01. [Stop/Set] tusunu yaklasik 3 saniye basil tutun f“ s
S
] ) =
02. LED L1 yanip sénmeye basladiginda [Stop/Set] tusunu birakin NI P ( 0
1N
L8 Uzerinde yanip sdnen LED'i, yani "Hata glnligu" parametresiyle iligkili "giris LED'ini" s . .
03. degistirmek icin [A] veya [ V] tuslarina basip birakin < 0 ve‘ 1 ‘m’ L8
04. 5.ve 6.adimlarin tamami boyunca basil tutulmasi gereken [Stop/Set] tusuna basin ve basili tutun f()
Yaklasik bekleyin. 3 saniye sonra hatali manevralara karsilik gelen LED'ler yanacaktir. LED L1 son
manevranin sonucunu gosterir ve LED L8 8. manevranin sonucunu goésterir. LED yaniyorsa bu, NI
05. manevra sirasinda arizalarin meydana geldigi anlamina gelir; LED kapaliysa bu, manevra sirasinda 3s ',|T_|:
herhangi bir arizanin meydana gelmedigi anlamina gelir
06. ist_enilen manevrayi se¢gmek icin [A] ve [ V] tuslarina basip birakin: - -
llgili LED, bir ariza sonrasinda normal olarak yanip sénen 1s1gin yaydigi saylya esit sayida yanip ( 0 \ 0y
soénme yayar (bkz. Tablo 18) Ve J
, »
07. [Stop/Set]'yi birakin 1 T

9.2 - Teshis ve sinyaller Bazi cihazlar, ¢galisma durumunu veya herhangi bir arizayi agiklamaya yardimci
olan 6zel sinyalleri dogrudan saglar.

9.2.1 - Yanip sénen i1sik sinyalleri Manevra sirasinda FLASH yanip sénen 1sik saniyede bir yanip séner. Bir ariza meydana geldiginde yanip
sonmeler daha sik hale gelir; 1sIk, yanip sdnmeler arasinda bir saniyelik duraklamayla iki kez yanip soner.

Tablo 18

Sinyal Sebep Coziim

1 yanip sénme Bluebus sistem hatasi Manevranin baglangicinda BLUEBUS'ye bagl cihazlar, tanima asamasinda hafizaya

1 Sanivellk | alinan cihazlara karsilik gelmiyor. Bir veya daha fazla cihaz arizall olabilir; bunlari

yanip sénme kontrol edin ve gerekirse degistirin; degisiklik olmasi durumunda tanima iglemi
tekrarlanmalidir

2 kez yanip sGnme Bir fotoselin miidahalesi Manevranin baglangicinda bir veya daha fazla fotosel hareketi engeller; herhangi bir

1 saniyelik engel olup olmadigini kontrol edin. Kapinin hareketini engelleyen bir engel

duraklama 2 kez

yanip sonme oldugunda bu normaldir

3 kez yanip sénme “Motor Kuvveti” sinirlama Hareket sirasinda kapi asiri sirtinmeyle kargilasti; sebebini tanimla

1 saniyelik i i i i
durakiama 3 kez cihazinin etkinlestiriimesi

yanip sénme

4 kez yanip sonme STOP girisine midahale Manevranin baglangicinda veya hareket sirasinda STOP girisi miidahale etti;

1 saniyelik sebebini tanimla
duraklama 4 kez

yanip sénme
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5 kez yanip sénme
1 saniyelik
duraklama 5 kez
yanip sénme

Kontrol Unitesinin dahili
parametrelerinde hata

En az 30 saniye bekleyin ve ardindan komut vermeyi deneyin; durum devam ederse
ciddi bir ariza var demektir ve elektronik kartin degistiriimesi gerekir

6 kez yanip sénme
1 saniyelik
duraklama 6 kez
yanip sonme

Maksimum manevra limiti/saati
asildi

Manevra sinirlama cihazi maksimum sinirin altina disene kadar birka¢ dakika bekleyin

7 kez yanip sénme
1 saniyelik
duraklama 7 kez
yanip sénme

Dahili elektrik devrelerinde
hata

Birkag saniyeligine tiim glic devrelerinin baglantisini kesin ve ardindan yeniden komut
vermeyi deneyin. Eger durum devam ediyorsa ciddi bir ariza var demektir ve
elektronik kartin degistiriimesi gerekmektedir.

8 kez yanip sénme
1 saniyelik
duraklama 8 kez
yanip sdnme

Diger komutlarin yurutilmesine
izin vermeyen bir komut zaten
mevcut

Her zaman mevcut olan komut tirtini kontrol edin; 6rnegin “acik” giristeki bir
zamanlayicidan gelen bir komut olabilir

9 kez yanip sénme
1 saniyelik
duraklama 9 kez
yanip sénme

Operator "operatort engelle”
komutuyla engellendi

Bir "operatorii serbest birak" komutu gondererek operatori serbest birakin.

9.2.2 - Kontrol Unitesi sinyalleri ROBUS tnitesinde, her biri hem normal

calisma sirasinda hem de bir ariza olustugunda 6zel sinyaller verebilen

bir dizi LED bulunur.

AuxIn — ED

— (&
o ) ﬁ

1.6AT

=

@

o
[ [}
8 L7 L6 L5 L4 L3 L2 L1
]ﬂmﬂ

plo 19 O 0 e e alle of: D'le

B B Sebep Eylem

Kapali Ariza Glg kaynaginin oldugundan emin olun; sigortalarin atmis olup olmadigdini
kontrol edin; gerekirse arizanin nedenini belirleyin ve bunlari ayni tirden
baskalariyla degistirin

Acik Ciddi hata Ciddi bir hata var; kontrol Unitesini birkag saniyeligine kapatmayi deneyin;
durum devam ederse bir ariza oldugu ve devre kartinin degistiriimesi gerektigi
anlamina gelir

Saniyede 1 flag Her sey yolunda Kontrol Unitesi diizglin ¢alisiyor

2 hizli yanip sénme Giris durumu degigimi Giriglerden birinde degisiklik oldugunda bu normaldir: OPEN, STOP,
fotosellerin tetiklenmesi veya radyo vericisi kullanildiginda

Bir saniyelik Cesitli Bu, yanip sdnen isikta goriinen sinyalin aynisidir. Bkz. Tablo 18

STOP LED
Kapali

duraklamalarla ayriimis
bir dizi yanip sénme

Sebep

Eylem

STOP girisine mudahale

STOP girigine bagl cihazlari kontrol edin

Acik
Sbs LED'i
Kapali

Her sey yolunda

STOP girisi aktif

Sebep

Eylem

Her sey yolunda

Sbs girisi aktif degil

Acik
OPEN LED
Kapali

Sbs girisine miidahale

Sbs girisine bagli cihaz aktif ise normaldir

Sebep

Eylem

Her sey yolunda

OPEN girisi aktif degil

Acik
CLOSE LED
Kapali

OPEN girisine midahale

OPEN girisine bagl cihaz aktifse normaldir

Sebep

Eylem

Her sey yolunda

CLOSE girisi aktif degil

Acik
AUX_IN LED'i
Kapali

CLOSE girisine mudahale

CLOSE girigsine bagli cihaz aktifse normaldir

Giinkii

Azyon

AUX_IN giris kontagi agik

AUX_IN girigine bagli cihazlari kontrol edin

Acik

Her sey yolunda

AUX_IN girisi aktif
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Tablo 20 - Kontrol iinitesi tuglarindaki LED'ler

Aciklama
Kapali Normal galisma sirasinda “Otomatik kapanma” modunun aktif olmadigini bildirir.
Acik Normal galisma sirasinda “Otomatik kapanma” modunun aktif oldugunu bildirir
Yanip soner » Fonksiyon programlama devam ediyor

* L2 ile birlikte yanip sénliyorsa cihaz tanima asamasinin yapilmasi gerektigi anlamina gelir (Paragraf 7.6)
L2 LED Aciklama

Kapali Normal galisma sirasinda “Fotoselden sonra kapat” modunun aktif olmadigini bildirir.

Acik Normal galisma sirasinda “Fotoselden sonra kapat” modunun aktif oldugunu bildirir.

Yanip séner » Fonksiyon programlama devam ediyor

* L1 ile birlikte yanip sénliyorsa cihaz tanima agsamasinin yapilmasi gerektigi anlamina gelir (Paragraf 7.6)

Agiklama

Kapali Normal galisma sirasinda “Her zaman kapat” modunun aktif olmadigini bildirir.

Acik Normal galisma sirasinda “Her zaman kapat” modunun aktif oldugunu bildirir.

Yanip séner » Fonksiyon programlama devam ediyor

* LED L4 ile birlikte yanip soniyorsa, kapi kanadi uzunlugu tanima asamasi gerceklestiriimelidir (Paragraf 7.7)
LED L4 Aciklama

Kapali Normal galisma sirasinda “Bekleme” modunun aktif olmadigini bildirir
Acik Normal ¢alisma sirasinda “Bekleme” modunun aktif oldugunu bildirir
Yanip séner * Fonksiyon programlama devam ediyor

« LED L3 ile birlikte yanip sonliyorsa, kapi kanadi uzunlugu tanima asamasi gercgeklestiriimelidir (Paragraf 7.7)
LED L5 Aciklama

Kapali Normal galisma sirasinda “Kalkis destedi” modunun aktif olmadigini gosterir.
Acik Normal calisma sirasinda “itme” modunun aktif oldugunu bildirir
Yanip séner Fonksiyon programlama devam ediyor
Aciklama
Kapali Normal galisma sirasinda “On Yanip Sénme” modunun aktif olmadigini gésterir.
Acik Normal ¢alisma sirasinda “On Yanip Sénme” modunun aktif oldugunu gésterir.
Yanip séner Fonksiyon programlama devam ediyor
Aciklama
Kapali Normal galisma sirasinda “CLOSE” girisinin bir kapanma manevrasini etkinlestirdigini bildirir
Acik Normal ¢alisma sirasinda "CLOSE" girisinin kismi agilma manevrasini etkinlestirdigini bildirir
Yanip séner Fonksiyon programlama devam ediyor
Aciklama
Kapali Normal galisma sirasinda ROBUS'nin Master olarak yapilandirildigini bildirir
Acik Normal galisma sirasinda ROBUS'nin Slave olarak yapilandiriidigini bildirir
Yanip soner Fonksiyon programlama devam ediyor

10 URUNUN IMHA EDILMESI

Bu Grlin otomasyonun ayrilmaz bir parcasini olusturur ve bu nedenle onunla birlikte imha edilmesi gerekir. Kurulum asamasinda oldugu gibi,
ardn kullanim émriintin sonuna ulastiginda, sékme ve hurdaya ¢ikarma islemlerinin de uzman personel tarafindan yapilmasi gerekmektedir.
Bu Uriin, bazilari geri donustirdlebilen, bazilari ise hurdaya ayrilmasi gereken gesitli tirde malzemelerden yapilmistir. Bu triin kategorisi igin
bdlgenizdeki yerel yonetmeliklerin 6ngdrdigu geri donusum ve imha sistemleri hakkinda bilgi arayin.

A DIKKAT! - Uriiniin bazi parcalari, cevreye salinmasi halinde ciddi cevre ve saglik riskleri olugturabilecek kirletici veya tehlikeli
maddeler igerebilir.

Yandaki simgeyle de belirtildigi gibi triin, evsel atiklarla birlikte atilamaz. Bertaraf edilecek malzemeleri bélgenizdeki mevcut
mevzuatin 6ngordigu yontemlere gore ayirin veya esdeger bir Griin satin alirken Urtind saticiya iade edin.

A DIKKAT! - Yerel mevzuat, bu iiriiniin uygunsuz sekilde imha edilmesi durumunda agir para cezalarinin
uygulanmasini igerebilir.
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Sabit guivenlik seviyeleri ve uzun bir hizmet 6mri saglamak igin sistemin diizenli olarak bakimi yapilmalidir: en az 6 ayda bir veya son
bakimdan bu yana maksimum 20.000 hareketten sonra. ROBUS bir manevra sayaci ve bakim bildirim sistemi ile donatiimistir; bkz. Paragraf

8.5 “Bakim bildirimi”.

A DIKKAT! - Bakim islemleri, bu kilavuzda belirtilen glivenlik talimatlarina ve ilgili mevzuat ve standartlara tam olarak uygun sekilde

gerceklestirilmelidir.

01. off | Otomasyonu olusturan tim malzemelerin bozulma durumunu kontrol edin: yapisal bilesenlerin erozyonuna ve oksidasyonuna
ozellikle dikkat edin. Standartlara uygun olmayan pargalari degistirin

02. | Hareketli pargalarin asinma durumunu kontrol edin: pinyon, kremayer ve kapi kanadinin tim pargalari; gerekirse aginmig bilesenleri degistirin

03. ON Paragraf 6.1 - Test Etme bolimiinde belirtilen tim testleri ve kontrolleri gergeklestirin

12 TEKNIK OZELLIKLER

A Burada belirtilen tiim teknik ézellikler 20°C (x 5°C) ortam sicakhgina iligkindir. « Nice S.p.A., gerekli gérilduginde, Urlnlerinde kullanim
amacini ve iglevselligini korurken, herhangi bir zamanda degisiklik yapma hakkini sakh tutar.

RB600 / RB60OP | RB1000 / RB1000P | RB500HS | RB500HS/V1

Urdin tard Konut kullanimina yo6nelik kayar kapilarin otomatik hareketi icin elektromekanik disli motoru, elektronik
kontrol Unitesi dahil
Pinyon Z15m4 Z15m4 Z18m4 Z18m4

Maksimum calisma cevrimi sikhgi
(nominal torkta)

100 dongi/glin
(kontrol Unitesi

100 dongti/gln (kontrol

100 doéngl/gun (kontrol
Unitesi donguleri Tablo 2'de

Unitesi donguleri Tablo

150 doéngu / giin
(kontrol Unitesi

2'de belirtilen donguleri Tablo 2'de donguleri Tablo 2'de | belirtilen maksimum degerle
maksimum degerle belirtilen maksimum belirtilen maksimum sinirlar)
sinirlar) degerle sinirlar) degerle sinirlar)

Maksimum stirekli galisma
stiresi (nominal torkta)

7 dakika (kontrol
Unitesi surekli
calismayi Tablo 2'de
belirtilen maksimum
degerle sinirlar)

5 dakika (kontrol
Unitesi surekli
calismayi Tablo 2'de
belirtilen maksimum
degerle sinirlar)

6 dakika (kontrol
Unitesi surekli
calismayi Tablo 2'de
belirtilen maksimum
degerle sinirlar)

6 dakika (kontrol Unitesi
surekli calismayi Tablo 2'de
belirtilen maksimum degerle
sinirlar)

Uygulama sinirlari

ROBUS genel olarak kapilari Tablo 1'de belirtilen agirlik ve uzunluk sinirlarina kadar otomatiklestirebilmektedir.

Dayaniklilik Tablo 2'de verilen kosullara baglh olarak tahmini 20.000 ila 250.000 déngu

Gug kaynagi 230V~ (+%10 -%15) 230V~ (+%10 -%15)

Versiyon V1 50/60Hz 120V~ 50/60Hz 120V~ 230V %10 -%15) 120V~ 50/60 Hz
50/60Hz 50/60Hz z

ik kalkista maksimum giic girisi 515W [2,5A] 450W [2,3A]

[ampere karsilik gelir] [4,8A versiyonu /V1] [4,4A versiyonu /V1] 460W [2,5A] 460W [4,8A]

Yalitim sinifi

1 (glvenlik topraklama sistemi gereklidir)

Acil durum gug kaynagi

PS124 istege bagl aksesuarla

Yanip sonen isik ¢ikigl

2 yanip sénen ELDC LED 15131 veya maks. 2 x 12V 21W ampuller

Kapi Acik Gostergesi (OGI) gikisi

Bir adet 24 V maksimum 4 W lamba icin (¢ikis voltaji %-30 ile +50 arasinda degisebilir ve kuguk réleleri
de kontrol edebilir)

BLUEBUS cikisl Maksimum 15 BLUEBUS (Unitesi ylikine sahip bir ¢ikis

STOP girisi Normalde kapali veya normalde acik kontaklar veya kendi kendini tanima 6zelligine sahip 8,2 kQ sabit
direng icin (hafizaya alinan durumdan herhangi bir degisiklik "STOP" komutunu tetikler)

Adim adim giris Normalde agik kontaklar igin (kontak kapanmasi adim adim bir komutu tetikler)

OPEN girisi Normalde agik kontaklar icin (kontagin kapanmasi OPEN komutunu tetikler)

CLOSE girisi Normalde agik kontaklar igin (kontagin kapanmasi CLOSE komutunu tetikler)

AUX_IN girisi Normalde kapali kontaklar icin (kontak acilmasi bir ALT komutunu tetikler)

Radyo konektori

SMXI ve OXI alicilari igin SM konnektori

Radyo ANTEN Girisi

RG58 veya benzeri tip kablo igin 52 Q

Programlanabilir iglevler

8 ACIK-KAPALI islevi ve 8 ayarlanabilir islevi (bkz. Tablo 5 ve 7)

Kendini tanima islevleri

BLUEBUS cikisina bagli cihazlarin otomatik taninmasi “STOP” cihaz tipinin kendi kendine taninmasi
(Normalde Acik, Normalde Kapali kontak veya 8,2 kQ direng) Kapi uzunlugunun otomatik taninmasi ve
yavasglama noktalarinin ve kismi acgilma noktalarinin hesaplanmasi
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AB Uygunluk Beyani

ve “kismen tamamlanmig makinelerin” kurulug beyani

Not: Bu beyanin igerigi, Nice S.p.A. ofislerinde dosyalanan resmi belgede ve 6zellikle de bu kilavuzun basiimasindan énce mevcut olan en
son surimunde belirtilenlere karsilik gelir. Buradaki metin editoryal amaclarla yeniden dizenlenmistir. Orijinal beyanin bir kopyasi Nice
S.p.A. (TV) italya'dan talep edilebilir.

Beyan numarasi: 210/ROBUS Revizyon: 16 Dil: TR

Ureticinin adi: NICE S.p.A. Adres: Via Callalta n°1, 31046 Rustigné di Oderzo (TV) italya Teknik belgeleri derlemeye yetkili kisi: NICE
S.p.A. Urln tipi: Dahili kontrol Uniteli elektromekanik disli motor Model / Tip: RB600/A, RB600P/A, RB600P, RB600, RB600S,
RB500HS, RB1000P, RB1000, RB1000/A, RB1000P/A, RB500HS Aksesuarlar: Kataloga bakin.

Asagida imzasi bulunan Roberto Griffa, icra Kurulu Bagkani olarak, tamamen kendi sorumlulugunda olmak (izere, yukarida agiklanan
Urinan asagidaki direktiflerde belirtilen hiikiimlere uygun oldugunu beyan eder:

* Direktif 2014/30/EU (EMC), asagdidaki uyumlastiriimis standartlara uygundur: EN
61000-6-2:2005, EN 61000-6-3:2007+A1:2011

Uriin, “kismen tamamlanmig makineler” icin éngériilen gereklilikler dogrultusunda asagidaki direktife de uygundur (Ek 1, kisim 1, balim
B): Makinelerle ilgili ve 95/16/EC Direktifini degistiren 17 Mayis 2006 tarihli AVRUPA PARLAMENTOSU VE KONSEYiI 2006/42/EC
Direktifi (yeniden diizenleme).

- ligili teknik dosyanin 2006/42/EC Direktifi Ek VII B dogrultusunda hazirlandigi ve su temel gerekliliklerin kargilandigi beyan edilir: 1.1.1
1.1.21.1.3-1.2.1-1.2.6-1.5.1-1.5.2-1.5.5-1.5.6-1.5.7-1.5.8-1.5.10-1.5.11

- Uretici, gerekeeli bir talep tizerine, ilgili fikri miilkiyet haklarini sakli tutarak “kismen tamamlanmis makine” hakkindaki gerekli bilgileri
ulusal makamlara iletmeyi taahhit eder.

- “Kismen tamamlanmis makine”, bu beyandaki dilden farkl bir resmi dile sahip bir Avrupa Ulkesinde hizmete alinacaksa, ithalatci bu
beyana ilgili gevirinin eklenmesini saglamalidir.

- “Kismen tamamlanmis makine”, icine monte edildigi nihai makinenin, uygulanabildigi él¢tide 2006/42/EC Direktifi hikiimlerine uygunlugu
beyan edilmeden kullaniimamalidir.

Uriin ayni zamanda su standartlarla da uyumludur: EN
60335-1:2012+A11:2014, EN 60335-2-103:2015, EN 62233:2008.

Oderzo, 16/05/2018
~Ing. Roberto Griffa
(lcra Kupuju Bagkant)
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g><.___-_________-______-__-____-_-_______-______-_________-______-_______-______-__-____-_-______________-______-__-______-_______-______-_________-______-_______-.

-

Kullanim kilavuzu

(son kullaniciya teslim edilecektir)

» Otomasyon ilk kez kullanildiginda, kurulum teknisyeni
kullaniciyi kalan risklerin kaynagi konusunda bilgilendirmeli
ve kullanicinin bu kullanim kilavuzunu okumasi igin biraz
zaman ayirmaldir.

* Bu kullanim kilavuzunu (kurulum teknisyeni tarafindan
teslim edilir) ileride bagvurmak Gzere saklamak ve
otomasyon devredildiginde yeni sahibine teslim etmek
Onemlidir.

» Otomasyon sisteminiz komutlarinizi sadakatle yerine
getirecek bir makinedir; mantiksiz veya uygunsuz kullanim
tehlikeli hale getirebilir: calisma menzilinde insanlar,
hayvanlar veya nesneler varsa sistemi calistirmayin.

» Cocuklar: Otomasyon sistemleri ylksek duzeyde emniyet
ve guvenligi garanti edecek sekilde tasarlanmistir. Insanlarin
veya nesnelerin 6nlerinde olmasi durumunda hareketi
onleyen, guvenli ve guvenilir aktivasyonu garanti eden
algilama cihazlariyla donatiimigtir. Ancak ¢ocuklarin
otomasyonun yakininda oynamasina izin verilmemesi
tavsiye edilir ve uzaktan kumandalar her zaman onlarin
erisemeyecegi bir yerde tutulmalidir; bu bir oyuncak degildir!

« Sistemin kontrol edilmesi: olasi dengesizlikleri ve asinma
veya hasar belirtilerini tespit etmek igin 6zellikle tim
kablolar, yaylar ve destekler.

- Kenarlari hassas guvenlik ekipmanlari kullanarak
sistemin glvenli olup olmadigini aylik olarak kontrol
edin. - Onarim veya ayarlama gerekiyorsa otomasyonu
kullanmayin; herhangi bir hata veya yanlis dengelenmis
bir kap!, fiziksel yaralanmaya yol acabilir.

* Arizalar: Otomasyon arizaliysa glc¢ kaynagini kapatin.
Higbir zaman tamir etmeye c¢aligsmayin; yardim icin yerel
kurulumcunuza bagvurun.

- Sistem manuel olarak calistirilabilir: "Reduktorll
motorun manuel olarak serbest birakilmasi" bélimuinde
anlatildigi gibi rediktorli motoru serbest birakin. -
Sistemi veya programlama ve ayar parametrelerini hi¢bir
sekilde degistirmeyin: bu islemlerden yalnizca
kurulumcunuz sorumludur. - Son test, periyodik bakim
ve varsa onarimlar yapan Kigi tarafindan
belgelendirilmeli ve ilgili belgeler sistem sahibi
tarafindan saklanmalidir.

Onemli: Glvenlik cihazlarinin arizalanmasi durumunda
sistemin mUmkin olan en kisa sirede onarilmasini
saglayin. "Transit gecise yalnizca kapinin tamamen acgik
ve sabit olmasi durumunda izin verilir".

* Bertaraf: Otomasyonun kullanim émrinin sonunda, kalifiye
personel tarafindan imha edildiginden ve malzemelerin bu
urin kategorisi igin gegerli yerel dizenlemelere gore geri
donusturuldiginden veya hurdaya ¢ikarildigindan emin olun.

» Bakim: Diger makineler gibi bu otomasyon da en iyi
performans, uzun émur ve tam guvenlik igin periyodik
bakim gerektirir. Kurulum teknisyeninizle bir bakim plani
olusturun. Nice, normal ev kullanimi igin bakim
kontrollerinin

alti ayda bir yapilmasini énerir; bu aralik kullanim
yogunluguna gore degisebilir. Kontrol, bakim ve onarim
islemlerini yalnizca kalifiye personel yapabilir.

* Rediiktorlii motorun manuel olarak serbest birakilmasi

-

¢ Rediiktorlii motorun manuel olarak kilitlenmesi

-
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