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1 UYARILAR VE GENEL ONLEMLER

1.1 - Glivenlik uyarilan

o UYARI! - Bu kilavuz giivenlikle ilgili 5nemli talimatlar ve uyarilar
icermektedir. Yanlis kurulum ciddi yaralanmalara yol acabilir.
Basglamadan dnce liitfen kilavuzun tiim boliimlerini dikkatlice okuyun.
Herhangi bir slipheniz varsa kurulumu askiya alin ve agiklama i¢in Nice
Destek Hizmetini arayin.

o UYARI! - Onemli: litfen bu kilavuzu gelecekteki bakim galismalari ve Griiniin
imhasi igin saklayin. 98/37 CE "Makine Direktifi" ( 2006/42 /CE) ile ilgili olarak
bu Griindn uygun kullanimina iliskin 6zel uyarilar:

e Bu Urlin bir "makine bileseni" olarak piyasaya surilmektedir ve bu nedenle,
2006/42/CE direktifi kapsaminda, yalnizca diger bilesenlerle kombinasyon
halinde ve mevcut kullanim kilavuzunda agiklanan sekilde bir "makine"”
olusturmak amaciyla bir makineye entegre edilecek veya diger makinelerle
birlestirilecek sekilde Gretilmistir. 2006/42/CE direktifinde belirtildigi gibi, bu
Urinun monte edildigi makinenin Ureticisi makinenin 2006/95/CE direktifine
uygun oldugunu belirleyip beyan edene kadar bu Griintiin kullanimina izin
verilmez. 73/23 /EEC "Algak Gerilim" Direktifi ve 2006/95 /CE ile ilgili olarak bu
Urdintin uygun kullanimina iligkin 6zel uyarilar:

e Bu uriin, bu kullanim kilavuzunda éngdriilen kullanim ve konfigiirasyonlarda
ve Nice S. s. A. Uriin katalogu. Uriiniin 6ngorulemeyen konfiglirasyonlarda veya
ongorulemeyen diger Urinlerle birlikte kullanilmasi durumunda gereksinimler
garanti edilemeyebilir; Direktifin belirtilen gerekliliklerine uygunlugu montajcilar
tarafindan dogrulanincaya kadar bu durumlarda Griiniin kullaniimasi yasaktir.
Bu Uruiniin 2004/108/CE "Elektromanyetik Uyumluluk" Direktifi uyarinca uygun
kullanimina iligkin 6zel uyarilar:

e Bu Urin, en kritik kullanim durumlarinda ve bu kullanim kilavuzunda
ongorulen konfiglirasyonlarda ve Nice S.p.a.'da bulunan Urlnlerle birlikte
elektromanyetik uyumluluk testlerine tabi tutulmustur. Griin katalogu. Urtinin
ongorilemeyen konfiglirasyonlarda veya 6ngérilemeyen diger trtnlerle
kullanilmasi durumunda elektromanyetik uyumluluk garanti edilemeyebilir;
Direktifin belirtilen gerekliliklerine uygunlugu montajcilar tarafindan
dogrulanincaya kadar bu durumlarda Griintn kullaniimasi yasaktir.

1.2 - Kurulum uyanilari

e Kuruluma baslamadan énce bu Grinun kap|n|2| kontrol etmek i |<;|n uygun olup
olmadigini kontrol edin (bkz. B6lim 3 ve "Uriin teknik 6zellikleri"). Uygun
degllse kuruluma DEVAM ETMEYIN.

Tdm kurulum ve bakim ¢alismalari, otomasyon sisteminin elektrik
beslemesinden baglantisi kesilmis halde gergeklestiriimelidir. Otomasyon
sisteminin bulundugu yerden elekirik kesme cihazi gérilemiyorsa, calismaya
baglamadan énce kesme cihazinin (izerine "DIKKAT! BAKIM DEVAM
EDIYOR" yazan bir uyari yapistiriimalidir.

UriinG kurulum sirasinda dikkatli bir sekilde tasiyin; ezilmemesine,
cokmemesine, dismesine veya herhangi bir tir siviyla temas etmemesine
dikkat edin. Uriin0 1s1 kaynaklarindan ve giplak alevden uzak tutun.
Yukaridakilere uyulmamasi Urline zarar verebilir ve tehlike veya ariza riskini
artirabilir. Béyle bir durumda kurulum igini derhal askiya alin ve Nice Destek
Servisiyle iletisime gegin.

Uriiniin herhangi bir parg:ésml degistirmeyin. Belirtilenlerin disindaki islemler
yalnizca arizalara neden olabilir. Uretici, uriinde yapilan gegici
degisikliklerden kaynaklanan'hasarlarla ilgili higbir sorumluluk kabul etmez.

Otomasyona tabi tutulan kapinin yaya kapisi varsa, sistemde yaya kapisi
acikken motorun galismasini engelleyecek bir kontrol cihazi bulunmalidir.

Tesisin gu¢ kaynagi $ebékesine, asin gerilim kategorisi lll tarafindan belirlenen
kosullar altinda baglantinin tamamen kesilmesine izin verecek kontak agma
mesafesine sahip bir badlanti kesme cihazi (iriinle birlikte verilmez) saglayin.

UYARI! - Kurulumu tamamlamadan motora gidén giic kaynagini agmak
kesinlikle yasaktir.

Anahtarli segici, otomasyon mekanizmasinin gorts alani iginde, hareketli
pargalardan uzakta, yerden en az 1.5 m ylksekte ve halkin erisemeyecegi bir
konumda bulunmalidir. Basili tutarak galistirma modunda kullaniliyorsa
otomasyon mekanizmasinin yakininda kimsenin bulunmadigindan emin olun.

Kapi tamamen églk veya tamamen kapaliyken insanlarin sabit parcalara
sikisabilecegi veya ezilebilecegi higbir nokta bulunmadigini kontrol edin;
varsa bu pargalara koruma saglayin.

Uriin, eksiksiz bir izinsiz giris énleme koruma sistemi olarak
degerlendlrllmeyeblllr Etkin bir korumaya sahip olmak istiyorsaniz otomasyon
mekanizmasini diger glvenlik C|hazlar|yla birlestirin.

Ozel kullanim kosullari ve mevcut tehlikeler temelinde otomasyon
mekanizmasini tamamlamak igin baska cihazlarin gerekli olup olmadigini
kontrol edin; érnegin carpma, ezilme, kesilme, struklenme vb. riskleri ve dlger
tiim tehlikeler dikkate alinmalidir.

o Otomatik anahtar veya sigorta atmissa sebebini tespit edin ve ortadan kaldirin
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sifirlamadan once,

e Otomasyon mekanizmasi "Test ve devreye alma" bolimunde belirtildigi gibi
devreye alinmadan kullanilamaz.

o Dengesizlik, asinma belirtileri veya elektrik kablolarinda ve mekanik pargalarda hasar
olup olmadigini kontrol etmek icin otomasyon mekanizmasini sik sik inceleyin.
Ayarlama veya onarim gerekiyorsa otomasyon mekanizmasini kullanmayin.*

e Uzun sire kullaniimayacaksa istege bagl pili gikarin ve zararli médde
sizintisi olmadigindan emin olmak igin kuru bir yerde saklayin.

 Uriiniin ambalaj malzemeleri yerel diizenlemelere uygun olarak bertaraf
edilmelidir.

1.3 - Kullanimla ilgili uyarilar

o Urilin, glvenliklerinden sorumlu bir kisi tarafindan tGrinan kullanimi
konusunda denetlenmedikge veya egitiimedikge, cocuklar da dahil olmak
Uzere sinirli fiziksel, duyusal veya zihinsel kapasiteye sahip veya deneyimi
veya bilgisi olmayan kisiler tarafindan kullaniimak Uzere tasarlanmamistir.

o Otomasyon sisteminin yakinindaki cocuklar, sistemle oynamamalarini
sadlamak amaciyla gézetim altinda tutulmalidir.

o Cocuklarin sabit kontrol cihazlariyla oynamasina izin vermeyin. Uzaktan
kumanda cihazlarini da erigemeyecekleri bir yerde tutun.

o Uriiniin yizeylerini yumusgak, hafif nemli bir bezle temizleyin. Yalnizca su
kullanin; temizlik Grunleri veya solventler kullanmayin.

2 URUN TANIMI VE KULLANIM AMACI

Bu iiriin, konutlarda kullanilan yana kayar kapilarin otomasyonu igin
tasarlanm|§tlr DIKKAT! — Belirtilen kullanim amaci digindaki veya bu
kilavuzda belirtiimeyen gevre kosullarindaki her tirlii kullanim
uygunsuzdur ve yasaktir!

RUN, elektronik denetleyiciye ve kablosuz alici igin SM tipi konnektore (istege
bagl) sahip, tek yonli elektromekanik reduktérli motorlardan olugan bir
seridir. Birden fazla cihazin yalnizca 2 kablolarla baglanmasina izin veren bir
teknik olan "BlueBus" kullanimi sayesinde harici cihazlarla elektrik baglantilari
basitlestirilmistir. BlueBus agi Gizerinden RUN ile uyumlu cihazlarin listesi 7.3.1
"BlueBus" Bolimunde verilmistir; Uyumluluk 6zelliklerini iceren glincel bir liste
de www. senin igin glizel. com.

RUN, kurulumu, bakimi ve sorun gidermeyi kolaylastirmak igin bir uzaktan
programlayici konektdriine sahiptir; bkz. Bélum 7. 8. 1 "Uzaktan programlayici”.
Sebekeden glg aliniyorsa, Run'a elektrik kesintileri sirasinda gli¢ saglamak ve
bdylece birkag saat boyunca calistirilabilmesi igin bir yedek pil takilabilir (bkz.
par. 2). Elektrik kesintisi durumunda, reduktorli motoru serbest birakma koluyla
geBbest birakarak kapiyi galistirmak hala mimkindir (bkz. par. 3.6 ).

Otomasyon mekanizmasi, islevler eklemek ve giivenligi artirmak igin cesitli

aksesuarlarin kurulumuna izin verir.

RUN @rlin grubu asagidaki tranleri igerir (tablo 1 - bkz. sekil 1).
TABLO 1
RUN rediiktorlii motorlarin temel 6zelliklerinin kargilagtiriimasi

RUN400HS RUN1200HS
elektromekanik elektromekanik

Rediiktorlii motor tipi

Limit anahtari tipi

Maks. kapi uzunlugu 14 mt 14 mt

Maks. kapi agirhgi 400 kg 1200 kg
Maksimum baslatma torku 12,3 Nm 28.4 Nm
(kuvvete karsilik gelir) (340 N) (790 N)

Motor 24V; 5500RPM 24V, 3100RPM

Not: 1kg 9 =81 N, érnegin: 1390 N 142 kg =

3 KURULUM

3.1 - Kurulum oncesi testler Dikkat! - RUN'un kurulumu,
yurirliikteki mevzuat, standart ve yonetmeliklere ve bu kilavuzda
verilen talimatlara uygun olarak kalifiye personel tarafindan
yapilmalidir. RUN kurulumuna devam etmeden 6nce sunlari
yapmalisiniz:

o TUm malzemelerin mikemmel durumda oldugunu, kullanima uygun oldugunu
ve y(rurliikteki standartlara uygun oldugunu kontrol edin.

Kap!i yapisinin otomasyona uygun oldugundan emin olunuz.

Kapinin agiriginin ve boyutlarinin 3 bélimiinde belirtilen ¢alisma sinirlari
dahilinde oldugundan emin olun. 2 "Calisma sinirlari".

Kapinin hareketini basglatmak icin gereken kuvvetin " mak3|mum torkun"
yarlsmdan az oldugunu ve kaplyi hareket halinde tutmak icin gereken
kuvvetin "nominal torkun" yarlsmdan az oldugunu kontrol edin. Ortaya ¢ikan
degerleri "Teknik Ozellikler" bélimiinde belirtilen degerlerle kargilastirin.
Olumsuz iklim kosullari strtinmenin artmasina neden olabileceginden, uretici
kuvvette bir 50% marji 6nermektedir.

Kapilarin agilma ve kapanma a§amallar|nda daha biyuk surtiinme
noktalarinin olmadigindan emin olun.

Raydan ¢ikma riskinin olup olmadigini veya kapilarin kilavuzlarindan ¢ikip
cikmayacagini kontrol edin.

Mekanik durdurucularin yeterince saglam oldugundan ve kapi mekanik durdurucuya
siddetli bir sekilde garpsa bile deformasyon riskinin bulunmadigindan emin olun.

Kapi kanadinin dengeli oldugundan, yani herhangi bir konumda
birakildiginda kendiliginden hareket etmediginden emin olun.

Redktérli motorun sabitlendidi alanin su basmasina maruz kalmadigindan
emin olun; Gerekirse reduktorlu motoru yerden ylkseltilmis sekilde monte edin.
Kurulum alaninin reduiktorli motorun serbest birakilmasina olanak sagladigindan
ve manuel olarak serbest birakilmasinin glivenli ve kolay oldugundan emin olun.
Cesitli cihazlarin montaj konumlarinin darbelere karsi korundugundan ve
montaj yuzeylerinin yeterince saglam oldugundan emin olun.

— Bilesenler asla suya veya diger sivilara batiriimamalidir.

e RUN'u 1sI kaynaklarindan ve agik alevlerden uzak tutun; asit, tuzlu veya

potansiyel olarak patlayici atmosferde; bu RUN'a zarar verebilir ve arizalara
veya tehlikeli durumlara neden olabilir.

o Kapida veya kapinin hareket alani dahilinde bir erigim kapisi varsa, bunun
normal hareketi engellemediginden emin olun ve gerekirse uygun bir kilitteme
sistemi saglayin.

Kontrol Uinitesini glivenli topraklama sistemine sahip bir elektrik kaynagina baglayin.
Kapiyr mevcut mevzuata uygun olarak koruyucu topraklamaya baglayin.

Otomasyon mekanizmasinin sebekeden tamamen ayrilmasini saglayan elektrik
besleme hattina bir cihaz saglayin. Baglanti kesme cihazi, kurulum
yoénetmeliklerine uygun olarak asiri gerilim kategorisi lll tarafindan onaylanan
kosullar altinda baglantinin tamamen kesilmesine izin verecek kadar genis bir
acilma mesafesine sahip kontaklara sahip olmalidir. Cihaz, gerektiginde gl¢
kaynagindan hizli ve glivenli bir sekilde baglantinin kesilmesini saglar ve bu
nedenle otomasyon mekanizmasinin goriilebilecedi sekilde konumlandiriimalidir.
Ote yandan, gértimeyecek bir konumda bulunuyorsa, bu riski 6nlemek igin
elektrik sebekesine yanlislikla veya yetkisiz olarak yeniden baglanmayi onleyecek
bir sistemin bulunmasi gerekir. Baglanti kesme cihazi urtinle birlikte
verilmemektedir.

.2 - Galisma sinirlari "Teknik Ozellikler" boliimii, RUN serisindeki trtinlerin
amaglanan uygulamaya uygun olup olmadigini belirlemek icin gereken tim
verileri saglar. RUN'un yapisal 6zellikleri, 2 ve 3 tablolarinda belirtilen sinirlara
uygun olarak kayar kapilarda kullanima uygun olmasini saglar. RUN'un belirli
bir kayar kapiyi otomatiklestirmek igin etkili uygunlugu, sirtinmenin yani sira
kapinin hareketini engelleyebilecek buz gibi diger iligkili faktorlere de baglidir.
Etkili bir kontrol igin, kapiy! tim calisma boyunca hareket ettirmek icin gereken
kuvveti 6lgmek ve bunun 8 "Teknik 6zellikler" bélimtinde belirtilen "nominal
torkun" yarisindan az oldugundan emin olmak kesinlikle hayati éneme sahiptir
(olumsuz iklim kosullari surtinmenin artmasina neden olabileceginden kuvvet
uzerinde bir 50% marji nerilir); ayrica gevrim/saat sayisini, ardisik ¢gevrimleri
ve izin verilen maksimum hizi belirlemek i¢in 1 ve 2 tablolarinda belirtilen
verilerin dikkate alinmasi gerekir.



TABLO 2 - Kapinin uzunluguna iligkin sinirlar

RUN400HS RUN1200HS
izin genisligi maksimum | Azami maksimum | Azami
(m) devir sayisi | ardigik devir sayisi | ardigik
| saat cevrim sayisi | /saat cevrim sayisi

4'e kadar 67 33 36 21
4+6 45 26 26 15
6+8 37 21 23 12
8+10 29 18 17 10
10+12 25 15 14 8
12+ 14 22 13 13 7

TABLO 3 - Kapinin agirhgina iligkin sinirlar

RUN400HS RUN1200HS

Kapi agirhigi (kg) 9% dongiler 9% dongiler
50 + 100 100% 100%

100 + 200 50 80

200 + 400 30 75

400 + 550 60

550 + 800 50

800 + 1000 40

1000 + 1200 30

3.2.1 - Uriin dmrii

Dayaniklilik, Grindn ortalama ekonomik émridir. Kullanim émri degeri,
manevralarin yogunlugundan, yani Griiniin agsinmasina katkida bulunan tim
faktorlerin toplamindan buyuk olgtde etkilenir, bkz. Tablo 4 Otomatik
cihazinizin kullanim émrind tahmin etmek icin agagidaki sekilde ilerleyin:
Sistem kosullarina iliskin Tablo 4'deki 6gelerin degderlerini ekleyin; Yukarida
olfle edilen degerden 1 grafiginde, egriyle kesisene kadar dikey bir ¢izgi gizin;

noktadan itibaren "manevra dénguleri" gizgisiyle kesisene kadar yatay bir
¢iZgi cizin. Elde edilen deger Griinliniizin tahmini émridur.

Grafikte belirtilen kullanim émri degerleri yalnizca bakim planina siki sikiya
uyulmasi durumunda elde edilebilir ("Bakim plani" bélimine bakin).
Dayanikliligin tahmini, tasarim hesaplamalarina ve prototipler lizerinde yapilan
testlerin sonuglarina dayanarak yapilir. Bu yalnizca bir tahmin oldugundan,
Urtinidn etkin dmrine iliskin herhangi bir garantiyi temsil etmez.

Ornek dayaniklilik hesaplamasi: 150 Kg agirhdinda, 10 m uzunlugunda, denize yakin
monte edilmis bir kapiya sahip bir kapinin otomasyonu:

Tablo 4, bu tir kurulum icin "siddet indeksini" gosterir: 15% (kapinin uzunlugu), 30%
(kapinin agirhgr) ve 10% (ortam sicakligi 40°C vgya 0°C veya nem 80% ").

Bu durumda 55% olan genel siddet endeksini elde etmek igin bu géstergelerin bir araya
getirilmesi gerekir. Tanimlanan deger (55%) ile, 1 ("siddet indeksi") Grafiginin yatay
eksenine bakin ve Griinimizin kullanim émri boyunca gergeklestirebilecegi "manevra
cevrimi" sayisina karsilik gelen degeri, yaklasik 180,000 gevrimini belirleyin.

TABLO 4 - ilgili tahmini dayanikhilk

dongi siddet indeksine

RUN
1200HS

Zorluk endeksi %,

400HS

Kapi uzunlugu m

6'ye kadar 5% 5%
6+9 10% 10%
9+12 15% 15%
12+14 20% 20%

Kapi agirhgr (kg)

50 + 100 10% 5%
100 + 200 30% 10%
200 + 400 60% 20%
400 + 550 - 30%
550 + 800 - 40%
800 + 100 - 50%
100 + 1200 - 60%

Diger yorulma faktorleri (olugsma olasihigi
10%'den buyUkse dikkate alinacaktir)

Cevre sicakligi 40°C'den yiksek veya 10% 10%

0°C'den dusuk veya nem 80%'den ylksek

Toz ve kum varligi 15%
20%
10%
20%

10%

15%
20%
10%
20%
10%

Tuzlulugun varhgi

Calisma fotosel tarafindan durduruldu

Durdurma nedeniyle islem kesintiye ugradi

Aktif tepe kuvveti
Toplam ciddiyet indekgi %'si:
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Zorluk endeksi 9

3.3 - Kurulum i¢in hazirhik calismasi sek. 2, Nice bilesenleri
kullanilarak iiretilen bir otomasyon sisteminin bir 6rnegini sunar:
1 Anahtar salteri 2 FT210B alic1 3 Fotoseller 4 FT210B verici 5 Ana
mobil kenar 6 Acik durdurma braketi 7 Kremayer 8 Entegre
antenli Flagor

9 CALISTIR
10 Kapali durdurma braketi 11 ikincil mobil kenar (istege bagli) 12 Verici

Bu parcalar tipik bir standart yerlesime goére konumlandinimigtir. Sekil
2'ye bakarak sistemde ongorilen her bilegenin yaklasik montaj yerini
belirleyin. Onemli — Kurulumdan 6nce sekil 2'ye ve “Tablo 5 - Elektrik
kablolarinin teknik 6zellikleri”ne gore gerekli elektrik kablolarini
hazirlayin. Dikkat - Kablo kanallarini dogerken kanallarda birikebilecek
suyun, baglanti borular araciligiyla kontrol linitesinde yogusmaya ve
elektronik devrelerde hasara neden olabilecegini dikkate alin.
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TABLO 5 - Elektrik kablolarinin teknik 6zellikleri (sek. 2)

Baglanti
A: GUC kablosu

Kablo tipi
1 kablosu 3 x 1.5 mm2

Maksimum kabul edilebilir uzunluk
30 m (not 1)

B: Antenli FLASHER kablosu 1 kablosu 2 x 0. 5 mm2

1 RG58 tipi ekranli kablo

20 m 20 m (5 m'den daha az olmasi &nerilir)

C: FOTOSEL kablosu 1 kablosu 2 x 0 . 5 mm2

30 m (2'ye dikkat edin)

D: ANAHTAR ANAHTARI kablosu 2 kablolari 2 x 0 . 5 mm 2 (3'ye dikkat edin) 50 m
E: 2 hareketli kenarlar arasindaki BAGLANTI kablosu | 1 kablosu 3 x 0 . 5 mm 2 (4'ye dikkat edin) 20m
F: Mobil kenar BAGLANTISI kablosu 1 kablosu 2 x 0. 5 mm 2 (5'ye dikkat edin) 30m

Not 2 -
Not 3 - Bu iki kablo, tek bir 4 x 0.5 mm 2 kabloyla degistirilebilir.
Not 4 - Bu kablolar tek bir 5 x 1.5 mm 2 kabloyla degistirilebilir.

Not 1 - 30 m'den daha uzun bir gli¢ kaynagi kablosu, daha byik bir 6lgliye sahip olmasi kosuluyla kullanilabilir; 3x2.5 mm 2 ve otomasyon Unitesinin yakininda giivenli topraklama sisteminin saglandigini.

"BlueBus" kablosu 30 m'den 50 m'ye kadar uzunsa, daha buyk 6lguli ( 2x1 mm 2 ) kablo gerekir.

Not 5 - hareketli kenarlari kayar kapilara baglamak icin kapi hareket ederken bile baglantiyr mimkun kilan 6zel cihazlar kullaniimalidir, sekilde FT210B gdsterilmektedir.

DIKKAT! - Kullanilan kablolar kurulum yerinin ortam tipine uygun olmaldr.

3.4 - Rediiktorlii motorun montaiji

UYARILAR

e Yanhs kurulum, sistemi ¢alisan veya kullananlarda ciddi fiziksel
yaralanmalara neden olabilir.

o Otomasyonun montajina baslamadan 6nce 3.1 ve 3.2 paragraflarindaki 6n
kontrolleri yapin. Motorun yerlestirilecegi yiizey mevcutsa reduktorlii motor,
genlesme dubelleri gibi uygun baglanti elemanlariyla dogrudan bu yiizeye
takilmahdir. Aksi halde motoru monte etmek igin: Sekil 3'teki gibi temel
cukurunu kazin. Sekil 4'teki gibi kablo gegisi icin bir veya iki kanal hazirlayin.
Dért ankraji temel plakasina, her birine plakanin altinda ve ustlinde birer

mun gelecek sekilde takin. Alt somunu sekil 5'teki gibi sikin; disli kisim
g kanin Gstiinden en fazla 40 mm ¢ikmalidir. Betonu dokiin ve sertlesmeye

2slamadan temel plakasini sekil 3'teki seviyelere yerlestirin. Sekil 6'daki-gibi
B3pIya paralel ve tamamen terazisinde oldugundan emin olun. Betonun
tamamen sertlesmesini bekleyin. Plakanin Ustlindeki 4 somunu ¢ikarip motoru
yerlestirin; kapiya paralel oldugunu kontrol edin ve 4 somunu pullariyla birlikte
elle sikin (sekil 7). “3. 6 - Reduktorli motorun kilidini elle agma ve kilitteme”
paragrafindaki gibi kilidi agin. Kapiyi tamamen agin, ilk kremayer pargasini
piplyona dayayin ve sekil 8'deki gibi kremayer baslangicinin kapi baglangiciyla
hizalandigini dogrulayin. Pinyonla kremayer arasinda yaklasik 1-2 mm bosluk
birakip kremayeri uygun baglantilarla kapiya sabitleyin. Kapiyr kaydirin; diger
kremayer pargalarini sabitlerken pinyonu referans alin. Fazla kremayeri kesin.
B&ply1 birkag kez agip kapatin; kremayerin pinyonla ayni hizada, en fazla 5
mm sapmayla hareket ettigini ve tim uzunluk boyunca pinyonla kremayer
arasinda 1-2 mm bosluk bulundugunu kontrol edin (sekil 9). Motorun sabitleme
a munlarini sikin ve zemine saglam baglandigindan emin olun; somun

aklarini sekil 10'daki gibi takin. Limit braketlerini asagidaki sekilde
sabitleyin (yaklasim sensorll tniteler “3. 5 - Enduktif yaklasim anahtari
Eqa_ketlerinin takilmasi” paragrafina gére monte edilmelidir): a) Kapiyi elle agik

onuma getirin; mekanik durdurucudan en az 2-3cm 6énce durdurun. b) Braketi

kremayer Uzerinde agma yonunde, limit anahtari devreye girene kadar
kaydirin. Ardindan braketi en az 2cm daha ilerletip ayar vidalariyla sabitleyin
(sekil 11). ¢) Kapama limit braketi icin de ayni islemi yapin. “Kullanici
talimatlar ve uyarilar” héliimuindeki “Redlktérld motorun kilidini elle agma ve
lygtleme” paragrafina gére motoru kilitleyin.

09.
10.

11.

12.

13.

3.5 - Endiiktif yakinlik anahtarl braketlerin montaji Enduiktif
yakinhk anahtarl tiniteler i¢in braketleri agsagida agiklandigi gibi
takin. Mekanik durdurmadan en az 2-3cm once durarak kapiyi
elle agik konuma getirin. Braketi, LED sonene kadar kremayer
boyunca daha fazla kaydirin, bkz. 12. Simdi braketi en az 2cm
daha ileri tagiyin ve bassiz vidalarla kremayere sabitleyin. Kapiyi
glle kapali konuma getirin ve en az 2-3cm'yi durdurun

03.
4

mekanik durdurucudan énce durun. LED s6nene kadar braketi kremayer
ﬁ%yunca kaydirin. Ardindan braketi en az 2cm daha ilerletip ayar vidalariyla
mayere sabitleyin. Dikkat - Endiiktif sensorlerde braket, sekil 13'te
gOsterildigi gibi sensérden 3 ile 8 mm uzaklikta olmalidir.

.6 - Redlktorli motorun manuel olarak serbest birakilmasi ve kilitlenmesi

ediktorli motor, kapinin manuel olarak acilip kapanmasini saglamak igin
mekanik bir kilitteme sistemi ile donatiimistir. Bu manuel islemler yalnizca
elektrik kesintisi, ariza durumunda veya kurulum prosedurleri sirasinda
gerceklestiriimelidir. Kilit kapagi diskini kaydirin (adim 1 - sekil 14); Anahtari
CW takip gevirin, ardindan serbest birakma kolunu ¢ekin (adim 2 - sekil 14);
Artik kapiyi elle istediginiz konuma hareket ettirebilirsiniz: (3 ve 4 adimlari - sekil

02. -
03.

4 ELEKTRIK BAGLANTILARI

DIKKAT! - Tum elektrik baglantilari sebekeden ve (varsa) yedek akiiden
ayrilmis durumdayken yapilmalidir. Tim baglanti kablolarini gesitli
cihazlara takin ve onlari 20 - 30 cm arasi gerekenden daha uzun birakin.
@Ehblo tipi icin Tablo 5'ye ve baglantilar icin Sekil 17'ye bakin. Rediiktorli
motora giren tiim kablolar bir arada tutmak igin bir kelepge kullanin ve
kelepgeyi, kablolarin girdigi deligin altina yerlestirin. Gii¢ kablosunu Sekil
Qé de gosterildigi gibi saglanan terminale baglayin, ardindan kabloyu ilk

blo halkasina kilitlemek igin bir kelepce kullanin. Diger kablolari Sekil
16'deki semaya gore baglayin. Daha fazla rahatlik i¢in terminal kelepgeleri
@ikarilabilir. Baglantilari yaptiktan sonra, birlikte topladiginiz kablolari,
verilen halkalari (sek. 16) kullanarak yerine kilitleyin ve anten kablosunun
tagla kismini diger kablolara sabitleyin.

05.

4.1 - Elektrik baglantilarinin agiklamasi

e Tek 12V=maksimum 21W ampullii bir veya iki "LUCYB" veya benzer tipte
flagor igin FLASH cikisl.

e S.C.A. “Acik Kapi Is1g1" gikisi; bir 24V (maks. 4W ) sinyal 15131 baglanabilir.
Ayrica diger islevler igin de programlanabilir; "7. 5 lkinci dizey iglevler"
paragrafina bakin.

e Bu terminale:BLUEBUS uyumlu cihazlar baglanabilir. Hem elektrik
beslemesinin hem de iletisim sinyallerinin icinden gegtigi yalnizca iki iletken
kullanilarak paralel olarak baglanirlar. BlueBus hakkmda daha yararli bilgiler
icin ayrica "8. 1. 1 BlueBus" paragrafina bakin.

o Devam-eden bir manevrayi engelleyen veya durdurabilecek cihazlar igin
STOP girisi. Giristeki 6zel prosediirler kullanilarak "Normalde Kapali”,
"Normalde Acik" veya sabit direngli cihazlar gibi kontaklar baglanabilir. STOP
hakkinda daha yararli bilgi icin ayrica "8. 1. 2 STOP girisi" paragrafina bakin.

o Adim Adim hareketi kontrol eden cihazlar icin STEP-BY-STEP girisi. Bu
girigse "Normalde Acik" tipteki kontaklari baglamak mimkiindiir.

¢ Yalnizca agilma hareketini kontrol eden cihazlar igin OPEN girisi. Bu girise
"Normalde Acik" tipteki kontaklari baglamak mumkanddr.




« Yalnizcakapanma hareketini kontrol eden cihazlar icin CLOSE girisi. Bu
girise "Normalde Acik" tipteki kontaklari baglamak mumkundar.

o Radyo aliei anteni icin ANTEN baglanti girisi (anten LUCY B'ye dahil
edilmistir).

5 SON KONTROLLER VE CALISTIRMA

Ureticiler, otomasyonun kontrol ve baglatma asamasina baglamadan énce kapiy!
yaklasik yarim hareket mesafesine yerlestirmenizi tavsiye ediyor. Bu, kapinin hem
acilma hem de kapanma sirasinda serbestce hareket etmesini saglayacaktir.”

5.1 - YOn segimi

Agma manevrasinin yonu, reduktorli motorun kapiya gére konumuna bagl
olarak segilmelidir. Kapinin agilmasi icin sola dogru hareket etmesi
gerekiyorsa segici sekildeki gibi sola dogru hareket ettiriimelidir.

~

/

alternatif olarak, kapinin agilma sirasinda saga dogru hareket etmesi gerekiyorsa
segicinin sekilde gosterildigi gibi saga dogru hareket ettirilmesi gerekir.

.

5.2 - Gii¢ kaynagina baglanma

DIKKAT! - RUN'un gii¢ kaynagina baglanmasi yalnizca gerekli gerekliliklere
sahip olan ve halihazirda yirurliikte olan yasalara, hikimlere ve standartlara
tam olarak uyan kalifiye ve deneyimli personel tarafindan gergeklestiriimelidir.
RUN'a enerji verildiginde asagidakileri kontrol etmelisiniz: BlueBus ledinin
saniyede bir yanip sénme frekansinda diizenli olarak yanip séndUgUnU kontrol
edin. Fotosellerdeki ledlerin yanip séndiginden emin olun (hem TX hem de
gﬁ( de); Yanip sonme turt diger faktorlere bagli oldugundan onemli degildir.
ASH cikigina bagli flagérin ve "Kapi Agma Gostergesi” ¢ikisina bagli
gOsterge 1s1ginin kapali oldugundan emin olun. Yukaridaki kosullar
Barsilanmazsa, kontrol Unitesine giden gii¢ beslemesini derhal kapatmali ve
elektrik baglantilarini daha dikkatli kontrol etmelisiniz. Arizalari bulma ve analiz
6§ne hakkinda daha fazla bilgi igin litfen "Sorun Giderme" boélimine bakin.

5.3 - Cihazlarin taninmasi

Gu¢ kaynagi baglandiktan sonra kontrol tinitesinin BLUEBUS ve STOP
girislerine bagli cihazlari tanimasi saglanmalidir. Bu asamadan 6nce L1 ve L2

ledleri yanip sénerek cihazlarin taninmasinin yapilmasi gerektigini belirtecektir.

01. [s] ve [Set] tuslarini basili tutun

02. L1 ve L2 LED'leri hizli bir sekilde yanip sénmeye basladiginda (3s
civarindan sonra) tuslari birakin. Kontrol tinitesi cihaz tanima proseduriinii

——tamamlayanakadar-birkag-saniye bekleyin—Tantma-asamast—————
03. tamamlandiginda STOP ledi yanik kalmali, L1 ve L2 ledleri sénmelidir (L3
ve L4 ledleri yan)p sbnmeye baglayabilir).

04.

Cihaz tanima, 2 modu

Bu sunlari yapilandirir: [
e 12V yardimci ¢ikish BlueBus c¢ikisi; 6W'ye kadar 12V elektronik cihazlar igin |32
glc cikisi olarak kullanilabilir;

DIKKAT - 2 numarali cihaz tanitma modunu kullanirsaniz BlueBus
fotosellerini artik kullanamazsiniz.

e OPEN ve CLOSE terminallerinin sirasiyla fotosel ve fotosel 2 glivenlik
girigleri olarak kullanilmasi (bu iglev icin 10 tablosuna ve sekil 18'ye bakin). Bu
mod, cihaz tanima sirasinda [Ag] ve [Durdur] diigmelerinin 8 saniyeden uzun
sure basili tutulmasiyla segilir. 8 saniye sonra L1 ve L2 ledleri gok hizli bir
sekilde yanip sdnmeye baslar; [A¢] ve [Durdur] digmelerini birakin.

Bagl cihazlari tanima asamasi, kurulumdan sonra bile (6rnegin, bir cihaz
kuruluysa) herhangi bir zamanda tekrarlanabilir; yeni tanimayi gergeklestirmek
icin "8. 1. 6 Diger Cihazlarin Taninmasi" paragrafina bakin.

P“, - Kapi uzunlugunun taninmasi Cihazlarin taninmasinin ardindan L3 ve L4
edleri yanip sdnmeye baslar; kontrol Gnitesi kapinin uzunlugunu algilamalhdir.
Bu asamada kapinin uzunlugu kapanma limit switch'inden agiima limit switch'e
kadar 6lgulur. Bu 6lguim, yavaglama noktalarini ve kismi agilma noktasini
hesaplamak igin gereklidir.

o1. [Set] ve [t] tuslarini basili tutun

|

02. Manevra basladiginda tuslar birakin (yaklasik 3 s'den sonra). .

03. edin. Degilse, [Durdur] tusuna basin ve " 5. 1 YOnun segilmesi” paragrafini
dikkatlice kontrol edin; daha sonra islemi 1 noktasindan itibaren
tekrarlayin. Agma limit anahtarina ulasarak kontrol tinitesinin kapiyi
tamamen agmasini bekleyin; kapanma manevrasi hemen ardindan
baslayacaktir. Kontrol initesinin kapiyi tamamen kapatmasini bekleyin.

04.

05.

Kapi uzunlugu tanima, 2 modu

Bu sunlari yapilandirir:
e Agma ve kapamada 10 cm konumunda yavaslama;

e Acma ve kapama igin 100% motor hizi ayari (son derece hizli mod, bkz.
tablo 8).

Bu mod, cihaz tanima sirasinda [Durdur] ve [Kapat] tuslarinin 8 saniyeden uzun
slre basili tutulmasiyla etkinlestirilir. L3 ve L4 LED'leri artik gok hizli yanip
s6nmeye basliyor; bu noktada [Durdur] ve [Kapat] tuslarini birakabilirsiniz.

Yukaridaki kosullar karsilanmazsa, kontrol tnitesine giden gui¢ beslemesini
derhal kapatmali ve elektrik baglantilarini daha dikkatli kontrol etmelisiniz. Diger
faydali bilgileri "Sorun Giderme" bélimuinde bulabilirsiniz.

.5 - Kapi hareketlerinin kontrol edilmesi Kapinin uzunlugunun taninmasi
tamamlandiktan sonra, kapinin diizgiin hareket ettigini kontrol etmek igin bir
takim manevralarin yapllmaS| tavsiye edilir. Kapiyr agmak igin [A¢] tusuna
basin. Hizda herhangi bir degisiklik olmadan kapinin dogru sekilde acilip
gglimadidini kontrol edin. Kapi yalnizca agiima limit anahtarindan 70 ile 50 cm
arasinda oldugunda yavaglamali ve limit anahtarinin bir sonucu olarak mekanik

aclima durdurucusundan 2-3 cm'de durmalidif. Kapiyi kapatmak icin [Kapat]
tusuna basin. Hizda herhangi bir degisiklik olmadan kapinin dogru sekilde
gghp aciimadigini kontrol edin. Kapi yalnizca kapanma limit anahtarindan 70 -

50 cm arasinda oldugunda yavaglamali ve limit anahtarinin bir sonucu
olarak mekanik kapanma durdurucusundan 2-3 cm'de durmalidir. Manevra
sirasinda flagortin 0 hizinda yanip sénduguni kontrol edin. 5 saniye agik ve 0.
5 saniye kapall. Varsa, S.C.A. terminaline bagl isigdin yanip sénmelerini de
b&trol edin: agllma sirasinda yavas yanip sénme, kapanma sirasinda hizli

Ip sénme. Asiri surtinme noktalari oimadigindan ve montaj veya ayarlarda
herhangi bir kusur olmadigindan emin olmak icin kapiyi birkac kez acip kapatin.
RUN reduiktorli motorun, kremayerin ve limit anahtari braketlerinin
sabitlemelerinin, kapi keskin bir sekilde hizlandiginda veya yavagladiginda da
éaglam stabil ve uygun sékilde direngli oldugunu kontrol edin.

05.
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5.6 - Diger cihazlarin baglanmasi Kullanicinin,
transponder kartlari igin yakinlik okuyucusu veya
tusla calisan secici anahtarin aydinlatma 15131
gibi harici cihazlari beslemesi gerekiyorsa,
Sekilde gosterildigi gibi glicl kesmek
mumkiindir. Gug kaynag: voltaji 24V DC -30%
ila +50% arasindadir ve maksimum kullanilabilir
akim 100mA'dir. :

] [
L]

- +
24Vcc

12V'de harici cihazlara gu¢ vermeniz gerekiyorsa,
programlayicida 2 tipi programlama ayarlandiktan
sonra guicu BlueBus terminalinden gekebilirsiniz.

BLUEBUS

o
do

DIKKAT! — Tip 2 cihaz programlamasi, kontrol
Unitesinin BlueBus sistemiyle uyumlulugunu devre
digi birakir.

6 TEST VE DEVREYE ALMA

Bu, maksimum guvenlik seviyelerinin saglanmasi igin otomasyon sistemi
kurulum prosedurinin en 6nemli agamasidir. Test ayni zamanda sistemdeki
tiim gesitli cihazlarin dogru sekilde calisip galismadiginin periyodik olarak
kontrol edilmesi ydontemi olarak da benimsenebilir.

DIKKAT! - Tiim sistemin testi, ilgili risklere gére hangi testlerin
gerceklestirilecegini belirlemesi ve sistemin yirirliikteki diizenlemelere,
mevzuata ve standartlara, 6zellikle de kapilar i¢in otomasyon
sistemlerine yonelik test yontemlerini belirleyen EN standardi 12445'nin
tiim hikiimlerine uygunlugunu dogrulamasi gereken nitelikli ve
deneyimli personel tarafindan gerceklestirilmelidir.

9_1 - Sistemin her bileseninin test ediimesi, e. G. glivenlik kenarlari,
otoseller, acil durdurma vb. 6zel bir test agamasi gerektirir. Bu nedenle ilgili
kullanim kilavuzlarinda gdsterilen prosediirlere uymanizi 6neririz. RUN'y1 test
etmek icin asagidakileri yapin: Bu kilavuzda ve 6zellikle 1 "UYARILAR"
béluminde belirtilen talimatlara tam olarak uyuldugundan emin olun.
Reduiktorli motoru par. 3. 6 - RedUktorli motoru manuel olarak serbest
abrakma ve kilitteme. Kapiyl hem agma hem de kapama sirasinda maksimum
vvetle manuel olarak hareket ettirebildiginizden emin olun. 390 N ( 40 kg
yaklasik. Reduktorlt motoru kilitleyin. Kontrol veya durdurma cihazlarini
Omahtarla calistirilan segici anahtar, kontrol digmeleri veya radyo vericisi)
kullanarak kapinin agilmasini, kapanmasini ve durmasini test edin ve kapilarin
istenilen yénde hareket ettiginden emin olun. Tum givenlik cihazlarinin
toseller, hassas kenarlar, acil durdurma vb.) dijzgiin galisip galismadigini
tek tek kontro] edin ve kapinin olmasi gerektigi gibi calisip galismadigini
Rdntrol edin. Ozellikle her seferinde bir cihaz etkinlestirildiginde kontrol Gnitesi
O8erindeki "BlueBus" LED'i 2 kez hizli bir sekilde yanip sénerek kontrol
Unitesinin olayi algiladigini dogrular. Kapinin hareketinden kaynaklanan
tehlikeli durumlar darbe kuvvetini sinirlandirarak korunduysa, kullanici darbe
hgvetini EN 12445 standardina goére 6lgmelidir. Eger "hiz" ayari ve "motor
veti" kontrolll, darbe kuvvetini azaltmada sisteme yardimci olmak igin
kullaniliyorsa, uygun degeri bulmaya galigin. En iyi sonuglari veren ayar.

07.

6.2 - Devreye Alma Devreye alma ancak RUN ve diger cihazlarin tim test
asamalari basariyla sonlandirildiktan sonra gergeklestirilebilir. Kismi devreye
alma yapilmasina veya sistemin gegici sartlarda kullaniimasina izin verilmez.
Otomasyona iligkin teknik belgeleri en az 10 yil boyunca hazirlayin ve
saklayin. Bu en azindan sunlari icermelidir: otomasyonun bir montaj gizimi, bir
kablo baglanti semasi, tehlikelerin ve benimsenen ¢ézimlerin bir analizi,
kurulu tum' cihazlarin imalatgisinin uygunluk beyani (RUN igin ekteki CE
O@¥gunluk beyanini kullanin); Otomasyon sistemi kullanim kilavuzunun ve
bakim planinin bir.kopyasi. Kapiya en azindan su verileri iceren bir etiket
yapistirin: otomasyon tipi, Ureticinin adi ve adresi ("devreye alma"dan sorumlu
kisi), seri numarasi, Uretim yili ve CE isareti. Serbest birakma ve manuel
manevra islemlerini ayrintilariyla anlatan, kapinin yakinina kalici bir etiket veya
isaret asin. Otomasyon sisteminin uygunluk beyanini hazirlayip sahibine teslim
etmek. Otomasyon sisteminin "Kurulum talimat ve uyarilarini" hazirlayarak
62nibine teslim edin.

03.
04.

05.

06. Otomasyon sisteminin bakim programini hazirlayip sahibine teslim etmek;
tekli otomasyon cihazlarinin bakimina iliskin tum talimatlar saglamalidir.
Otomasyon sistemini devreye almadan once, mevcut tehlikeler ve tehlikeler
hakkinda isletme sahibini yazili olarak bilgilendirin (6rn. "Kurulum talimatlari

07. ve uyarilar").

URUN BAKIMI

Uzun émiirlG olmasini saglamak igin otomasyonun duizenli olarak bakim
calismalarina tabi tutulmasi gerekir; bu amagla RUN'da manevra sayaci ve
bakim uyari sistemi bulunmaktadir; "8. 2. 3 Bakim uyarisi" paragrafina bakin.

DIKKAT! - Bakim islemleri, bu kilavuzda belirtilen giivenlik talimatlarina ve
ilgili mevzuat ve standartlara tam olarak uygun sekilde
gerceklestiriimelidir.

Diger cihazlar mevcutsa, ilgili bakim programinda verilen talimatlari izleyin.

01. RUN, 6nceki bakimdan sonra en gec¢ 6 ayda veya en fazla 20,000
manevrada dizenli bakim gerektirir. Tim beslemeleri, varsa yedek akuler
dahil ayirin. Otomasyon bilesenlerinde bozulma olup olmadigini, 6zellikle

02. yapisal pargalardaki aginma ve oksitlenmeyi kontrol edin. Gerekli standardi

03. karsilamayan pargalari degistirin. Pinyon, kremayer ve kapi bilesenleri gibi
hareketli parcalarin aginmasini kontrol edip gerekirse degistirin.
Beslemeleri yeniden baglayin ve “6. 1 Test” bolimiindeki tum test ve

04. kontrolleri yapin.

05.

URUNUN BERTARAF EDILMESI

Bu Uriin, kontrol ettigi otomasyon sisteminin ayrilmaz bir parcasidir ve onunla
birlikte imha edilmesi gerekir. Kurulum islemlerinde oldugu gibi imha iglemleri
de Urinln kullanim émri sonunda kalifiye personel tarafindan
gerceklestiriimelidir. Bu Urlin, bazilari geri dénlsturilebilen, bazilari ise hurdaya
ayriimasi gereken gesitli tiirde malzemelerden yapilmistir. Bu Urlin kategorisi
icin bolgenizdeki yerel duizenlemelerin gerektirdigi geri ddnusim ve imha
sistemleri hakkinda bilgi arayin. Dikkat! - Grinun bazi pargalari, cevreye
salinmasi durumunda ¢evreye veya insan sagligina ciddi zararlar verebilecek
kirletici veya tehlikeli maddeler icerebilir. Yan taraftaki sembolle de belirtildigi
gibi bu Urinuin evsel atik olarak imha edilmesi kesinlikle yasaktir. Atiklari, yerel
dizenlemeler tarafindan belirlenen ydntemlere gore imha edilmek Uizere
kategorilere ayirin veya yeni bir versiyon satin alirken Urlinu perakendeciye
iade edin. Dikkat! - Yerel mevzuat, bu triinlin usulsiiz bertaraf edilmesi
durumunda ciddi para cezalari dngérebilir.



7 PROGRAMLAMA

.1 - Onceden ayarlanmis islevlier RUN kontrol tinitesinin bir dizi
programlanabilir islevi vardir. Bu iglevler gogu otomasyonu kar§|layacak bir
konfiglirasyona ayarlanmistir.

7.2 - Programlama tuslari RUN kontrol (initesi, hem testler hem de
programlama sirasinda kontrol tnitesine komut vermek igin kullanilabilecek ¢
tusa sahiptir.

Acs "OPEN" tusu kullanicinin kapinin agikliklarini kontrol etmesini veya
Durdur programlama noktasm| yukari dogru hareket ettlrmesm| saglar

Kaat sanlye boyunca basndlglnda programlama moduna erigim saglar
"CLOSE " tusu kullanicinin kapiy! kapatmasini veya programlama

3 - Programlama RUN kontrol tnitesinde gok sayida programlanabilir fonksiyon mevcuttur. Fonksiyonlar kontrol nitesindeki 3 tuslari kullanilarak ayarlanir: [s]
FSet] [t] ve 8 ledleri tarafindan goériintilenir: L1.....8 RUN'da mevcut olan programlanabilir fonksiyonlar 2 seviyelerinde ayarlanir: Birinci seviye: fonksiyonlar
ON-OFF (aktif veya aktif degil) modlarinda ayarlanabilir. Bu durumda L1....L8 LED'lerinin her biri bir islevi belirtir; yaniyorsa fonksiyon aktiftir, OFF ise fonksiyon
aktif degildir; bkz. Tablo 6. Ikinci dlizey: parametreler bir deger 6lgeginde ayarlanabilir (1'den 8'ye kadar). Bu durumda L1....L8 ledlerinin her biri ayarlanan degeri
gOsterir (8 olasi ayarlari vardir). Lutfen Tablo 8'ye bakin.

TABLO 6 - Programlanabilir iglevler: seviye 1

Aciklama

L1 Otomatik kapatma | Bu fonksiyon, programlanan sire gegtikten sonra kapinin otomatik olarak kapanmasini saglar. Fabrika ayari
Duraklatma Suresi 30 saniyedir, ancak 5, 15, 30,45, 60, 80, 120 veya 180 saniye olarak degistirilebilir. Islev devre
dislysa calisma "yari otomatlk" olacaktir.

L2 Su Siireden Sonra Kapat | By fonksiyon, kapinin yalnizca gerekli gegis siiresi boyunca agik tutulmasini saglar. Aslinda " Photo " her zaman 5s
Fotosel duraklama stresiyle (programlanan degerden bagimsiz olarak) otomatik kapanmaya neden olur. "Otomatik kapanma"
fonksiyonunun etkin olup olmamasina bagli olarak eylem degisir. Otomatik Kapanma etkin olmadiginda: Kapi her
zaman tamamen acik konuma gelir (6nce Photo devreden giksa bile). Photo serbest birakildiginda, 5s duraklamasi ile
otomatik-kapatma-etkinlestirilir. OTOMATIK KAPATMA aktif oldugunda: agma manevrasi, fotosellerin devreden
¢ikmasindan hemen sonra durur. 5 saniye sonra kapi otomatik olarak kapanmaya ba§layacakt|r Durdurma komutuyla
kesintiye ugrayan manevralarda "Fotoselden sonra kapat" iglevi her zaman devre disi birakilir. "Fotoselden sonra
kapat" islevi etkin degilse, duraklatma suresi programlanan sire kadardir veya iglev etkin degilse otomatik kapanma
yoktur.

L3 Her Zaman Kapat | "Her Zaman Kapat" islevi tetiklenecek ve gii¢ kaynagi geri geldiginde acik bir kapi tespit edilirse kapi kapanacaktir.
Guvenlik nedenleriyle manevra 6ncesinde 5s yanip s6ner. Glg kaynagi geri geldiginde fonksiyon aktif degilse, kapi
hareKetsiz kalacaktir.

L4 Bekleme Bu fonksiyon kullanicinin tiketimi en aza indirmesine olanak tanir. Ozellikle yedek akuin kullanildigi durumlarda
kullanighdir. Bu islev etkinse, manevranin bitiminden bir dakika sonra kontrol tnitesi BLUEBUS c¢ikisini (ve dolayisiyla
cihazlari) ve tim LEDs'yi kapatacaktlr Acik kalacak tek LED, daha yavas yanip sénecek olan BLUEBUS LED'dir. Bir
komut geldiginde, kontrol Unitesi calismayi tamamlayacak §ek|Ide sifirlanacaktir. Bu fonksiyon devre disi birakilirsa
tiketimde herhangi bir azalma olmayacaktir. :

L5 Kalkig destegi Bu fonksiyon etkinlestirilirse, her manevranin baslangicindaki kademeli hizianma baglantisi kesilecektir. En yiiksek
itme kuvvetini saglar ve statik strtiinmenin ylksek oldugu durumlarda kullanighdir; G. Kapiyi kar veya buz kapatiyorsa.
itme etkin degilse manevra kademeli bir hizianmayla ba§layacakt|r

L6 On yanip sénme | On flagér isleviyle, kullaniclyi potansiyel olarak tehlikeli bir duruma karsi énceden uyarmak amaciyla flagériin agiimasi
ile manevranin baslangici arasina 3 ikinci bir duraklama eklenir. On flagér devre digi ise manevra basladiginda flasér
agilacaktir.

L7 "Kapat", "Kismen | Bu secenek segildiginde, tim Kapatma komutlari (CLOSE girisi veya kablosuz kontrol) Kismi Agik'l etkinlestirir (bkz.

ac” olur LED L6, tablo 8).
L8 “Slave” modu Bu segenekle, ROBUS bir Slave haline gelir: bu, karsi panellerdeki iki motoru biri Master ve digeri Slave olacak sekilde

senkronize etmenize olanak tanir; daha fazla bilgi igin bkzgpar. 1. 5 CALISTIR "Slave" modu.

Normal galisma sirasinda, L1....L8 LED'leri ilgili fonksiyonun durumuna gére agik/kapali durumdadir; 6rnegin "Otomatik Kapanma" etkinken L1 agiktir.

Z_4h_ Birinci duizey programlama (ON-OFF islevleri) Varsayilan olarak, diizey 1 islevlerinin tim0 OFF olarak ayarlanmistir ancak Tablo 6'de agiklandigi gibi
erhangi bir zamanda degistirilebilir. Bir tusa basma ile digerine basma arasinda maksimum 10 saniyelik zaman araligi oldugundan, degisiklik prosedurleri
sirasinda dikkatli olun; aksi takdirde sistem o ana kadar yapilan degisiklikleri hafizaya alarak prosedirden otomatik olarak gikar.

TABLO7

ON-OFF islevlerini degistirme

01. “Set” tusunu yaklasik 3 saniye basil tutun;

02. LED L1 yanip sdbnmeye basladiginda "Set" digmesini birakin;

03. Yanip sénen LED'i degistirmek istediginiz fonksiyona getirmek igin "s" veya "t" tusuna basin;

04. Fonksiyonun durumunu degistirmek icin “Set” tusuna basin=kisa yanip sénen OEF; uzun yanip sénen ON);

05. Programlamadan ¢ikmak igin 10 saniye (maks.) bekleyin.

Not - 3 ve 4 noktalari, diger islevleri ON veya OFF olarak ayarlamak igin ayni programlama asamalari sirasinda tekrarlanabilir.




7.5 - Seviye 2 programlama (ayarlanabilir parametreler)
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kadar yapilan degisiklikleri hafizaya alarak prosediirden otomatik olarak gikar.

Girig led

Parametre

TABLO 8 - ikinci diizey islevler (ayarlanabilir parametreler)

LED (seviye)

Deger

Ayarlanabilir parametreler, Tablo 8'de gosterildigi gibi fabrikada ayarlanmistit: ancak Tablo 9'de gosterildigi gibi herhangi bir zamanda degistirilebilir. Bir tusa
basma ile digerine basma arasinda maksimum 10 saniyelik zaman aralidi oldugundan, degisiklik prosedurleri sirasinda dikkatli olun; aksi takdirde sistem o ana

Aciklama

L1 Duraklatma Silresi | |_1 5 saniye Duraklatma suresini, yani otomatik
- kapanmadan 6nce gegecek slreyi ayarlar.
L2 15 saniye Yalnizca otomatik kapatma ’
L3 30 saniye etkinlestirildiginde etkilidir.
L4 45 saniye '
L5 60 saniye
L6 80 saniye
L7 120 saniye
L8 180 saniye
L2 Adim adim | L1 Ag - Durdur - Kapat - Durdur Ag - Durdur - Kapat - A¢ Adim Adim girisiyle veya 1 st radyo
T komutuyla iligkili kontrollerin sirasini yonetir.
L3 Ag - kapat - a¢ - kapat
L4 Apartman blogu
L5 Apartman blogu 2 (2 "den fazlasi stop olusturur)
L6 Adim Adim 2 (2 " degerinden kiigik olmasi kismi agilmaya neden olur)
L7 Basili tutarak galistirma
L8 "Yari otomatik" agma, "calistirmak igin tut" kapatma
L3 Motor hizi L1 Cok yavas. Normal hareket sirasinda motor hizini ayarlar.,
L2 Yavas
L3 Orta
L4 Hizh
L5 Cok hizh
L6 Son derece hizli
L7 “Hizl"” agar, “Yavas” kapatir
L8 “Son derece hizli” agar, “Hizli” kapatir
L4 Kapiy1 A¢ L1 Acik Kapi Gostergesi Fonksiyonu S.C.A. gikistyla iligkili iglevi ayarlar. (iligkili .
BLolRil 15 e ey Kl o 50
L3 Kapi aciksa acik +50% voltajl saglar).
L4 2 ve radyo cikisiyla aktif
L5 3 rd radyo cikigyla aktif
L6 4 inci radyo ¢ikisiyla aktif
L7 Bakim gdstergesi
L8 Elektrikli kilit
L5 Motor L1 Siper hafif kapi Kuvvet kontrol sistemi ayni zamanda ortam
kuvvet 5 Cok hafif kapi SISaKiIRlrda kuvvet ofomatik olatak artirr
L3 Isik kapisi
L4 Ortalama kapi
L5 "Ortalama agir" kapi
L6 Agir kapi
L7 Cok agir kapi
L8 "Siper agir" kapi
L6 Kismi agik | L1 0,5 mt Kismi agikligin 6lgimini ayarlar. Kismi
acma, 2 radyo komutuyla veya " CLOSE " ilq
L2 1 mt kontrol edilebilir, eger "Kapat" fonksiyonu
L3 1.5 mt mevcutsa, bu "Kismen ag" olur.
L4 2mt
L5 2,5 mt
L6 3mt
L7 3,4 mt
L8 4 mt
L7 Bakim L1 Otomatik (manevranin ciddiyetine bagli olarak) Otomasyon bakim bildirim sinyalinin
uyarisi gdénderilmesinden sonraki manevra sayisini
L2 1000 kontrol eder (bkz. paragraf 8 . 2 . 3 Bakim
L3 2000 bildirimi).
L4 4000
L5 7000
L6 10000
L7 15000
L8 20000




L8 Arizalarin L1 1. manevranin sonucu (en giincel) Son 8 manevralarinda meydana gelen
listesi arizanin turd belirlenebilir (bkz. paragraf 7. .
L2 2. manevranin sonucu 1 Ariza giinliga).
L3 3 manevrasinin sonucu
L4 4 manevrasinin sonucu
L5 5 manevrasinin sonucu
L6 6 manevrasinin sonucu
L7 7 manevrasinin sonucu
L8 8 manevrasinin sonucu

N.B.:
o Gri alanlar fabrika ayarlaridir.

o Tlim parametreler herhangi bir kontrendikasyon olmaksizin gerektigi gibi ayarlanabilir; yalnizca "motor kuvvetinin" ayarlanmasi 6zel dikkat gerektirebilir:

- Kapidaki anormal siirtinme noktalarini telafi etmek igin yliksek kuvvet degerleri kullanmayin. Asiri kuvvet, giivenlik sisteminin galismasini tehlikeye atabilir veya kapiya zarar verebilir.

- Darbe kuvvetini azaltmak igin sistemi desteklemek amaciyla "Motor kuvveti kontroli" kullaniliyorsa, EN 12445 standardinda 6ngorildugi gibi her ayardan sonra kuvvet élgiim proseddiri gergeklestiriimelidir.
- Asinma ve hava kosullari kapinin hareketini etkileyebilir, dolayisiyla periyodik kuvvet ayarlamalari gerekli olabilir.

TABLO9

Seviye 2 programlama (ayarlanabilir parametreler)

01. “Set” tusunu yaklasik 3 saniye basil tutun;

02. LED L1 yanip s6bnmeye basladiginda "Set" diigmesini birakin;

03. Yanip s6nen LED'i degistirmek istediginiz fonksiyona getirmek igin "s" veya "t" tusuna basin;

04. 06 adimini tamamlayana kadar “Set” digmesini basil tutun.

05. Yaklasik bekleyin. 3 saniye sonra degistirilecek parametrenin mevcut seviyesini temsil eden led yanacaktir;

06. Parametre degerini temsil eden ledi hareket ettirmek igin "s" veya "t" tusuna basin;

07. Set anahtarini serbest birakin.

08. Programlamadan ¢ikmak igin 10 saniye (maks.) bekleyin.

Not - 3 - 7 arasindaki noktalar, diger parametreleri ayarlamak igin ayni programlama asamasinda tekrarlanabilir.

ONEMLI - Giivenlik islevlerine sahip cihazlar baglamak igin STOP girisi
: : kullanilirsa, yalnizca 8.2 k Q sabit direng ¢ikisina sahip cihazlar, EN
8 EK BILGILER standardi 954-1'ye gore ariza korumal 3 kategorisini garanti eder.

8.1.3 - Fotoseller “BlueBus” sistemi, 6zel kopriilerle adresleme yaparak kontrol
1 - Cihaz ekleme veya kaldirma Cihazlar RUN otomasyon sistemine Unitesinin fotoselleri tanimasini ve her birine dogru algilama iglevini atamasini
istenildigi zaman eklenebilir veya sistemden gikarilabilir. Ozellikle asagidaki saglar. Adresleme hem TX hem RX Gzerinde, koprller ayni sekilde ayarlanarak
paragraflarda agiklandigi gibi "BlueBus" ve "STOP" girisine gesitli cihaz tipleri | yapilmalidir. Ayni adrese sahip baska fotosel cifti bulunmadigindan emin olun.
baglanabilir. Herhangi bir cihazi ekledikten veya gikardiktan sonra, otomasyon | RUN'l yana kayar kapi otomasyonunda fotoseller tablo 10 ve sekil A'daki gibi

sisteminin " 8.1.6 Diger cihazlarin taninmasi" paragrafinda yer alan talimatfara | kurulabilir. Her fotosel eklendiginde veya ¢ikarildiginda kontrol dnitesinde

gére yeniden tanima siirecinden gegmesi gerekir. tanitma islemi yapilmalidir; “8. 1. 6 Diger C|hazlar|n tanitilmasi” paragrafina
bakin.

8.1.1 - BlueBus BlueBus teknolojisi, hem gl¢ kaynagini hem de iletisim
sinyallerini tagiyan yalnizca iki kabloyu kullanarak uyumlu cihazlar

baglamaniza olanak tanir. Tim cihazlar BlueBus'un 2 kablolarina paralel TABLO 10 - FOTOSEL ADRESLERI
olarak baglanir. Herhangi bir kutuplulugu gézlemlemek gerekli degildir; .

kurulum sirasinda tek sesli bir adres atandigindan her cihaz ayri ayri taninir. Fotosel Koprii
BlueBus'a fotoseller, emniyet cihazlari, kumanda tuslari, sinyal lambalari vb.
baglanabilir. RUN kontrol unitesi, uygun bir tanima sureci araciligiyla bagh tim FOTO Kapi kapandiginda harici fotosel h 50
cihazlari ayri ayri tanir ve olasi t(im anormallikleri mutlak bir hassasiyetle tesp|t etkinlestirilir
edebilir. Bu nedenle Blue-Bus'a baglanan her cihaz eklendiginde veya
cikarildiginda kontrol Unitesinin tanima sirecinden gegcmesi gerekir; bkz.
paragraf 8. 1. 6 Diger Cihazlarin Taninmasi.
FOTO Il Kapi kapandiginda harici fotosel h 100
etkinlegtirilir
8.1.2 - STOP girisi STOP, hareketi aninda durduran ve ardindan manevrayi
kisa bir sure tersine geviren giristir. Cikigi normalde agik "NO" kontaklar olan
cihazlar ve normalde kapali "NC" kontaklari olan cihazlarin yani sira 8'li
cihazlar. 2 k Q sabit direng cikisi, hassas kenarlar gibi bu girise baglanabilir. FOTO 1 sﬁ(mlzagﬁmmgmda aahili fotosel h 50
Tanima agsamasinda kontrol Unitesi, BlueBus gibi, STOP girisine bagli cihazin $
tipini tanir (bkz. paragraf "8. 1. 6 Diger Cihazlarin Taninmasi"); daha sonra
taninan durumda bir degisiklik meydana geldiginde bir STOP komutu verir.
Uygun duzenlemeler yapilirsa STOP girigine farkli tipte olsa bile birden fazla
cihaz baglanabilir. FOTO 11l | Kapi kapandiginda dahili fotosel h 100 .
etkinlestirilir H ,
i 973
e — Herhangi bir sayida NO cihaz! birbirine paralel olarak baglanabilir. . FOTO 2 KtéI’(P'IaQ{!ql'g'nda harici fotosel
e — NC cihazlarinin herhangi bir sayisi seri olarak birbirine baglanabilir. | etkinlestirtiir
o 8.2 k Q sabit diren¢ cikisina sahip iki cihaz paralel olarak baglanabilir;
gerekirse birden fazla cihazin tek bir 8.2 k Q ile "kademeli olarak"
baglanmasi gerekir.
o NO ve NC kombinasyonlari, 2 kontaklarini paralel yerlestirerek, 8.2 k Q direncini FOTO 21I Kapi acildiginda devreye giren dahili
NC kontagina paralel yerlestirmeye dikkat ederek mimkuindur (boylece 3 fotosel
cihazlarinin kombinasyonunu miimkin kilar: Normalde Agik, Normalde Kapal ve
8.2 kQ).
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FOTO 3 Tum otomasyon sistemi igin tek fotosel

ONEMLI - FOTO 3 ve FOTO II'nin birlikte kurulumu durumunda, fotosel
elemanlarinin (TX-RX) konumu, fotosel kullanim kilavuzunda yer alan
hikimlere uygun olmalidir.

J

8.1.4 - FT210B Photo -sens6r FT210B foto-sensor, tek bir cihazda bir kuvvet
sinirlama cihazini (EN1245 standardina uygun olarak C tipi) ve TX vericisi ile
RX alicisi arasindaki optik bir eksen lGizerinde engellerin varligini tespit eden
bir varlik dedektorini (bkz. EN12453 standardi). FT210B fotosensoériindeki
hassas kenar durumu sinyalleri, fotosel isini araciligiyla iletilerek iki sistemi tek
bir cihazda birlestirir. Verici kisim mobil kapi tizerinde konumlandiriimistir ve
bir batarya ile ¢alistirimaktadir, bdylece goze hos gérinmeyen baglant
sistemleri ortadan kaldiriimaktadir; Pil tiketimi, 15 yila kadar kullanim émruna
garanti eden 6zel devreler sayesinde azaltilir (Urtn talimatlarindaki tahmin
ayrintilarina bakin). Bir FT210B cihazini hassas bir ugla (6rnegin TCB65)
birlestirerek EN12453 standardinin tim "kullanim turleri" ve "aktivasyon turleri"
icin gerektirdigi "ana ug" glivenlik diizeyi elde edilebilir. "Direngli" hassas
kenarlarla (8 . 2 kOhm) birlestirilmis fotosensér FT210B, tek hatalarla
gulvenlidir (EN 954-1'ye gore sinif 3). Senkronize olmasa bile diger
dedektorlerle etkilesimi dnlemek igin 6zel bir carpisma 6nleme devresi ile
donatiimigtir ve bagka fotosellerin eklenmesine olanak tanir; 6rnegin, ikinci bir
fotoselin normalde yerden 1 m yliksekte konumlandirildigi agir araglarin gegisi
durumunda. Baglanti ve adresleme yontemleriyle ilgili daha fazla bilgi igin
FT210B talimat kilavuzuna bakin.

8.1.5 - RUN "Slave" modu Diizgiin programlanmis ve baglanmis olan RUN,
"Slave" modunda calisabilir; bu tiir fonksiyon, 2 zit kapilarin, iki kapinin
senkronize hareketi ile otomatiklestiriimesi gerektiginde kullanilir. Bu modda bir
RUN, hareketi komuta eden Master olarak ¢alisirken, ikinci RUN, Master
tarafindan iletilen komutlari takip ederek Slave olarak hareket eder (tim
RUN'lar fabrikada Master olarak ¢alisacak sekilde ayarlanmistir). RUN'u Slave
olglral%%/apllandlrmak icin birinci diizey "Slave modu" etkinlestiriimelidir (bkz.
tablo 6).

RUN Master ve Slave arasindaki baglanti BlueBus lzerinden yapilir.

DIKKAT - Bu durumda iki RUN arasindaki baglantilarin kutuplarina sekil
18'de gosterildigi gibi dikkat edilmelidir (diger cihazlarda kutup yonu yine
onemsizdir).

2 RUN'lari Master ve Slave modunda kurmak icin asagidaki islemleri izleyin:

e 2 motorlarini sekilde gosterildigi gibi takin. Hangi motorun Slave veya Master
olarak galisacag! 6nemli degildir; Segim yaparken baglantilarin rahathgi ve
Slave'nin Adim Adim komutunun yalnizca Slave kapisinin tamamen
aclimasina izin verdigi gergegdi dikkate alinmahdir.

e 2 motoru sekil 18'de gosterildigi gibi bagdlayin.
o 2 motorlarin agiima yéninu sekilde gosterildigi gibi segin (ayrica 5
paragrafina bakin. 1 Y6nin secilmesi).

4 1
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e 2 motorlara gli¢ saglayin.
¢ Slave RUN'da "Slave Modu"nu programlayin (bkz. Tablo 6).

10

¢ Slave RUN'da cihaz tanimayi galistirin (bkz. paragraf 8. 1. 6 Cihazlarin
taninmasi).

e Master RUN'dé cihaz tanimay!i galistirin (bkz. paragraf 8. 1. 6 Cihazlarin
taninmasi).

e Master RUN'dé kapi uzunlugu tanimayi galistirin (bkz. paragraf 5. 4 Kapinin
tanima uzunlugu).

2 RUN'lari Master - Slave modunda baglarken asagidakilerden emin olun:

¢ Radyo alicisi da dahil olmak uizere tiim cihazlar Master RUN'a (sekil 18'deki
gibi) baglanmahdir.

e - Yedek piller kullanirken, her motorun kendi pili olmalidir.

¢ 11 tablosunda belirtilenler diginda, Slave RUN'un tim programlamasi g6z
ard edilir (Master RUN'un programlamasi digerlerini gegersiz kilar).

TABLO tflave RUN'larin bagimsiz olarak programlanmasi
Master CALISTIR

Seviyetfonksiyonlari (ON - OFF

Seviye 2 iglevleri (ayarlanabilir
fonksiyonlari)

parametreler)

Bekleme modu Motor hizi

Kalkis destegi
Slave Modu

Acik Kapi Gosterge Cikisi

Motor kuvveti

Hata listesi

Slave'ye asagidakileri baglamak mimkuindir:

o Bir flasor (Flas)

e Acik bir kapi 1181 (S.C.A.)

e hassas bir kenar (Durdur)

e Yalnizca Slave kapisinin tamamen agiimasini kontrol eden bir komut
cihazi (Adim Adim)

e Acma ve Kapatma girisleri Slave'de kullaniimaz

8.1.6 - Diger cihazlarin taninmasi

Normalde BlueBus ve STOP girisine bagli cihazlarin taninmasi kurulum
asamasinda gerceklesir. Ancak yeni cihazlar eklenirse veya eskileri kaldirilirsa,
Tablo 12'de gosterildigi gibi ilerlenerek tanima islemi tekrar gerceklestirilebilir.

TABLO 12

Diger cihazlarin taninmasi

"S" ve “Set” tuglarini basil tutun;

LED L1 yanip sbnmeye basladiginda "Set" diigmesini birakin;

"L1"ve"L2" ledleri hizh bir sekilde yanip sénmeye basladiginda
(3s civarindan sonra) tuslari birakin;

Tanima sonunda L1 ve L2 ledlerinin yanip sénmesi duracak, STOP
ledinin yanik kalmasi gerekirken, L1 ... L8 ledleri temsil ettikleri
ON-OFF fonksiyonlarinin durumuna gore yanacaktir.

ONEMLI - Herhangi bir cihazi ekledikten veya gikardiktan sonra otomasyon
sistemi, 1 "Test Etme" paragrafinda yer alan talimatlara gore tekrar test
edilmelidir.6

8.1.7 - Radyo alicisi SMXI veya SMXIS tipi opsiyonel radyo alicilari igin "SM"
radyo alicisi konektord, kullanicinin RUN'u uzaktan kontrol edebilmesini
saglamak amaciyla saglanmistir. Daha fazla bilgi icin radyo alicisi kullanim
kilavuzuna bakin. Radyo alicisini takmak icin Sekil 20'de gosterilen islemleri
izleyin. Tablo 13'de radyo alicisi ¢ikisi ile RUN'un gergeklestirecegi komut
arasindaki iligkinin bir agiklamasi bulunmaktadir:

TABLO t3MXI, SMXIS alicilariyla komutlar

Cikis N °1 Adim adim ( STEP-BY-STEP )
CikisN°2 Kismi agik

CikisN°3 Open

CikisN° 4 Close

8.1.8 - Oview programlayicinin baglanmasi

Unite, Oview programlama unitesinin baglantisi igin bir BusT 4 konektériine
sahiptir; bu, tUm otomasyon mekanizmasinin kurulumunun, bakiminin ve
teshisinin eksiksiz ve hizli ydnetimine olanak tanir. Konektére erismek igin Sekil
21'de gosterildigi gibi ilerleyin ve konektdrl saglanan muhafazaya baglayin.
Oview ayni anda birden fazla liniteye baglanabilir (6zel bir &nlem olmaksizin
16'ye kadar, belirtilen uyarilarla 60'ye kadar) ve otomasyon mekanizmasinin
normal galismasi sirasinda Uniteye bagh birakilabilir. Bu durumda "kullanici”
menusu kullanilarak komutlarin dogrudan lniteye génderilmesi igin kullanilabilir.
Firmware'i de giincelleyebilirsiniz. Unitenin OXI/OXIT ailesinden bir radyo alicisi’
varsa verici parametrelerine erismek igin Oview'yi kullanabilirsiniz.



alicida hafizaya alinir. Daha fazla bilgi i¢in kullanim kilavuzuna ve "Opera
sistemi kitabi" kilavuzuna bakin.

8.1.9 - Yedek akiiniin baglanmasi ve montaji

DIKKAT! — Akii bir acil durum gii¢ kaynagi oldugundan, iiniteye elektrik
baglantisi yalnizca tiim kurulum ve programlama agamalari
tamamlandiktan sonra yapilmalidir. RUN40OHS ve RUN1200HS
modellerine, PS524 sarj arayiizii ve B12-B.4310 akii giftiyle (12V - 7ah)
yedek akii takilabilir.

Sekil 22'deki gibi ilerleyin: PS524 sarj kartini adim 1'deki gibi takin. Onceden
glanmis akuleri adim 2 ve 3'teki gibi yerlestirin. Akl baglantisini PS524'e
in (adim 4); ardindan baglanti kablosunu adim 5'teki gibi kontrol tnitesine

85 glayin. Kontrol Gnitesi ile sarj karti arasindaki kabloyu adim 6'daki gibi
cirin.

04.

Not - Gerekirse kontrol Unitesi ve sarj karti tirnaklara basilarak ¢ikarilabilir
(sek. 23).

8.2 - Ozel iglevler
8.2.1 - Her zaman ag islevi

"Her zaman agik" iglevi, "Adim Adim" komutu 2 saniyeden uzun sirduginde
kullanicinin bir agilma manevrasini kontrol etmesini saglayan bir kontrol Uinitesi
6zelligidir. Bu, érnegin kapiyi belirli bir stre agik tutmak amaciyla "Adim Adim"
terminaline bir zamanlay|0| kontagini baglamak igin kullanighdir. Bu 6zellik
"Kapat" diginda her tirlu "Adim Adim" giris programlamasi icin gegerlidir.
Lutfen Tablo 8'deki "Adim Adim islev" parametresine bakin.

8.2.2 - Yine de hareket ettir iglevi

Givenlik cihazlarindan birinin diizgiin ¢alismamasi veya kullanim disi olmasi durumunda,
"Adam mevcut" modunda kapiya komut vermek ve kapiyi hareket ettirmek hala mi]mki]ndijr.

Lutfen par. Daha fazla bilgi igin "RUN reduktérlt motor kullanicilari igin talimatlar
ve uyarilar" ekindeki "Guvenlik cihazlari arizali kontrol" bélimiine bakin.

8.2.3 - Bakim bildirimi

RUN, otomasyonun bakim kontrolline ihtiya¢ duydugunu kullaniciya bildirir.
Bakim uyarisi igin manevra sayisi, “Bakim uyarisi” ayarlanabilir parametresiyle
8 seviye arasindan segilir (tablo 8). Seviye 1 “otomatik” ayardir ve manevranin
zorlugunu, yani kuvvetini ve siresini dikkate alir. Diger ayarlar manevra *
sayisina gore belirlenir.

Bakim talebi sinyali, flagér (Flas) araciligiyla veya "Bakim 1s131" olarak
programlandlglnda S.C.A. ¢ikisina baglanan igikla verilir (bkz. tablo 8). Flagor
"Flag" ve bakim 111, programlanan limitlere gore gergeklestirilen manevra
sayisina bagl olarak 14 tablosunda belirtilen sinyalleri verir.

TABLO 14 - Flash ve bakim gostergesiyle
Nance 15191

Manevra sayisi

Flas sinyali

Bakim 1s1g1 sinyali

Limitin %80'inden
disuk

Normal (0 . 5s agik, O .
5s kapali)

Acilis basladiginda 2s
icin agik

Limitin %81 ila %100'UG
arasinda

Manevranin basinda 2s
icin acik kalir, ardindan
normal sekilde devam
eder

Manevra boyunca yanip
soner

Limitin %100'Un{n Gzerinde

Baslangic ve bitiste 2s
icin ON olarak kalir

manevra daha sonra
normal sekilde devam eder

8.2.4 - Gergeklestirilen manevra sayisinin kontrolii

Ayarlanan limit Gzerinden ylUzde olarak gerceklestirilen manevra sayisi "Bakim
uyarisi" fonksiyonu araciligiyla dogrulanabilmektedir. Bu kontrol igin Tablo

15'deki géstergeleri |z|ey|n

TABLO 15

Gergeklestirilen manevra sayisini kontrol edin

01. “Set” tusunu yaklasik 3 saniye basil tutun;

(B LED L1 yanip sbnmeye basladiginda "Set" digmesini birakin;

(VX Yanip sénen LED'i L7'ye, yani "Bakim bildirimi" parametresi igin
"giris ledine" tagimak i¢in "s" veya "t" tusuna basin;

04. 5, 6 ve 7 adimlari boyunca “Set” digmesini basih tutun;

Yaklasik bekleyin. 3s bundan sonra "Bakim bildirimi" parametresinin
mevcut seviyesiyle iligkili led yanacaktir.

"S" ve "t" tuslarina basip birakin;

Segilen seviyeye karsilik gelen led birkag kez yanip séner. Yanip
sOnme sayisi, ayarlanan limite gore gerceklestirilen manevralarin
yuizdesini (10%'nin katlar halinde) gosterir. Ornegin: L6 (izerinde
ayarlanan bakim uyarisi 10000 oldugunda, 10%, 1000
manevralarina esittir; LED 4 kez yanip sénlyorsa bu, 40%
manevralarina (4000 ve 4999 manevralari arasinda) ulasildig
anlamina gelir. Manevralarin 10%'sine ulagiimadig: takdirde led
yanip sénmeyecektir.

Set anahtarini serbest birakin.

8.2.5 - Manevra sayacinin sifirlanmasi Sistemin bakimi yapildiktan sonra
manevra sayacinin sifirlanmasi gerekir. Bu kontrol i¢in Tablo 16'deki
gostergeleri izleyin.

TABLO 16

Manevra sayacinin sifirlanmasi

01. “Set” tusunu yaklasik 3 saniye basil tutun;

02. LED L1 yanip sbnmeye basladiginda "Set" diigmesini birakin;

(<A Yanip sOnen LED'i L7'ye, yani "Bakim bildirimi" parametresi igin
"giris ledine" tagimak igin "s" veya "t" tusuna basin;

[\ 5 ve 6 adimlari boyunca “Set” dligmesini basil tutun;

[\ Yaklasik bekleyin. 3s bundan sonra "Bakim bildirimi" parametresinin
mevcut seviyesiyle iligkili led yanacaktir.

06. "s" ve "t" tuslarini en az 5 saniye basili tutun, ardindan birakin.
Segilen seviyeye karsilik gelen led hizl bir sekilde yanip sénerek;
manevra sayaci sifirlandi;

07. Set anahtarini serbest birakin.

11



TR

9 SORUN DURUMUNDA YAPILACAKLAR (sorun giderme kilavuzu)

9.1 - TESHiS
Bazi cihazlar, durumlarini ve arizalarini tanimlayan ekran mesajlaridir. Asagidaki paragraflarda farkl cihaz tirlerinde mevcut olan mesajlar agiklanmaktadir.

9.2 - Sorun Giderme Tablosu 17, kurulum sirasinda ve ariza durumunda kullaniimak tizere bazi sorun giderme prosediirlerini verir.

o1.

02.

03.

04.

05.

06.

(8

08.

TABLO17

SORUN GIDERME

Radyo vericisi gegidi kontrol etmez ve verici Uzerindeki
led yanmaz

Verici pillerin tikenmis olup olmadigini kontrol edin, gerekirse degistirin

Radyo vericisi gegidi kontrol etmez ama vericideki led
yanar

Vericinin radyo alicisina dogru sekilde kaydedilip kaydedilmedigini kontrol edin

Manevra baslamiyor ve “BLUEBUS” LED'i yanip
sénmuyor

RUN'un sebekeden kesildigini kontrol edin. F1, F2 veya F3 sigortalarinin atmis olup
olmadigini kontrol edin; Gerekirse arizanin nedenini belirleyin ve ardindan sigortalari ayni
akim degerine ve Ozelliklere sahip baskalariyla degistirin.

Manevra baslamiyor ve ikaz lambasi s6nik

Komutun gercekten alindigindan emin olun. Komut, STEP-BY - STEP girisine ulasirsa ilgili "
STEP-BY-STEP " ledi yanmalidir; Radyo vericisini kullaniyorsaniz "BlueBus" ledi iki kez hizli
yanip sénmelidir.

Manevra baslamiyor ve flagor birkag kez yanip sénlyor

Yanip sdnmeleri sayin ve 19 tablosundaki karsilik gelen degeri kontrol edin

Manevra bagliyor ancak hemen ardindan ters bir kosu
geliyor

Segilen kuvvet bu tip kapi igin ¢ok diisiik olabilir. Herhangi bir engel olup olmadigini kontrol
edin; gerekirse kuvveti artirin

Manevra yapiliyor ancak flasor galismiyor

Manevra sirasinda flagsériin FLASH terminalinde voltaj oldugundan emin olun (aralikli

oldugundan voltaj dederi nemli degildir: yaklasik olarak 10-30Vdc); voltaj varsa sorun

lambadan kaynaklanmaktadir; bu durumda lambayi ayni 6zelliklere sahip olanla degistirin;

Koltaj ¥0|fjsa FLASH cikiginda asin yiik olusmus olabilir. Kablonun kisa devre yapmadigini
ontrol edin.

Manevra gerceklestirildi ancak Agik Kapi Gostergesi
calismiyor

S.C.A. cikigi igin programlanan fonksiyon tipini kontrol.edin (Tablo 8 ) Isigin yanmasi
gerektiginde, S.C.A. terminalinde voltaj oldugunu kontrol edin (yaklasik 24Vdc). Gerilim
varsa, sorun i1siktan kaynaklaniyor demektir ve 1s1gin ayni 6zelliklere sahip bir isikla
deg|§t|r|lme5| gerekir. Gerilim yoksa S.C.A. ¢ikisinda asiri yuk olusmus olabilir. Kablonun
kisa devre yapmadigini kontrol edin.

9.3 - Ariza arsivi RUN, son 8 manevralarinda meydana gelen her tiirlii arizayi goériintiileyebilir; 6rnegin bir fotoselin veya hassas
kenarin etkinlestiriimesi nedeniyle manevranin kesintiye ugramasi. Ariza listesini kontrol etmek icin Tablo 18'deki gibi ilerleyin:

o1.

02.

03.

04.

05.

06.

07.

TABLO18

Arnza gunliigu

“Set” tusunu yaklasik 3 saniye basili tutun;

LED L1 yanip sbnmeye basladiginda "Set" diigmesini birakin;

Yanip sonen led'i L8'ye, yani Ariza Gunligu parametresi igin "giris ledine” tagimak icin "s" veya "t" tusuna basin;

5 ve 6 adimlari boyunca “Set” digmesini basil tutun;

Yaklasik bekleyin. 3s bundan sonra arizaya tabi manevralara karsilik gelen ledler yanacaktir. Led L1 son manevranin sonucunu, L8 ise 8'inci
manevranin sonucunu gésterir. Eger led yaniyorsa o manevra sirasinda bir ariza meydana gelmis demektir; eger led kapaliysa bu 0 manevra
sirasinda herhangi bir kusurun meydana gelmedigi anlamina gelir;

Gerekli manevrayl segmek icin "s" ve "t" tuglarina basin: ilgili LED, bir arizadan sonra flagér tarafindan yapilanlarla ayni sayida yanip séner (bkz. tablo

19);

Set anahtarini serbest birakin.

9.4 - Flagér sinyalleri Kontrol (nitesinin FLASH ¢ikisina bir flagér (veya flagor gorevi gérecek sekilde programlanmis bir led flagér) baglarsaniz, manevralar
sirasinda saniyede bir kez yanip sOnecektir. Herhangi bir ariza ortaya ¢ikarsa flagor, aralarinda 1 saniyelik duraklamalarla iki kez tekrarlanan uyari sinyallerini
gorintuleyecektir. BlueBus led'i ve led flagor ile ayni sinyaller gorintilenir. Tablo 19 her sinyalin nedenlerini ve ¢éziimlerini agiklamaktadir.

1 flag 1 saniye duraklama 1 flag

BlueBUS hatasi

TABLO19

Manevranin baglangicinda gergeklestirilen BlueBus bagli cihaz kontrolu,
cihaz tanima sirasinda hafizaya alinan cihazlarla eslesmiyor. Bazi
arizali cihazlar mevcut olabilir; kontrol edin ve gerekiyorsa degistirin.

2 flaglari 1 saniye duraklama 2
flaglan

Bir fotoselin tetiklenmesi

Manevranin baglangicinda bir veya daha fazla fotosel etkinlestirme
sinyalini vermiyor; engelleri ve fotosellerin birbirlerinin IR'sini engelleyip
engellemedigini kontrol edin.
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3 flaglari 1 saniye duraklama 3
flaglan

"motor kuvveti" sinirlayici cihazin aktivasyonu

Hareket sirasinda kapi asiri surtiinmeyle karsilasti; nedenini belirleyin.

4 flas 1 ikinci duraklama 4 flag

STOP girisinin aktivasyonu

Manevranin baslangicinda veya hareket sirasinda STOP girisi
etkinlegtirildi; sebebini tanimla

5 flag 1 saniye duraklama 5 flag

Elektronik kontrol Gnitesinin i¢
parametrelerinde hata

En az 30 saniye bekleyin, ardindan komut vermeyi deneyin. durum
devam ederse bir ariza oldugu ve elektronik kartin degistiriimesi
gerektigi anlamina gelir

6 flas 1 ikinci duraklama 6 flag

Maksimum manevra limiti/saati asildi

Manevra sinirlama cihazi maksimum sinirin altina disene kadar birkag
dakika bekleyin.

7 flas 1 ikinci duraklama 7 flag

Dahili elektrik devrelerinde bir hata var

Birkag saniyeligine tim gli¢ devrelerinin bagdlantisini kesin ve ardindan
komutu tekrar vermeyi deneyin. Eger durum devam ediyorsa ciddi bir
ariza var demektir vé elektronik kartin degistiriimesi gerekmektedir.

8 flas 1 ikinci duraklama 8 flag

Diger komutlarin yapiimasina izin
vermeyen bir komut zaten mevcuttur.

Sirekli etkin olan komutun turiin kontrol edin; érnegin “open” girisine
bagh bir zamanlayici komutu olabilir.

g %_ Kontrol Ginitesi sinyalleri Kontrol Gnitesinin terminalleri, konnektorleri ve tuslari Gzerindeki ledler, normal/arizali galismalarini gosteren sinyaller verir. Tablo
0'her sinyalin nedenlerini ve géziimlerini agiklamaktadr.

TABLO20

Kontrol linitesindeki
terminal ledleri

BLUEBUS LED Sebep Coziim

Kapali Ariza Gug kaynaginin varligini kontrol edin; sigortalarin atmadigini kontrol
edin; bu durumda arizanin nedenini belirleyin ve ardindan ayni teknik
oOzelliklere sahip versiyonlarla degistirin.

Acik Ciddi ariza Ciddi bir ariza var; kontrol Unitesini birkag saniyeligine kapatmay!
deneyin; durum devam ederse bir ariza oldugu ve devre kartinin
degistirilmesi gerektigi anlamina gelir.

Saniyede 1 flag Her sey yolunda. Kontrol Gnitesinin normal galismasi.

2 hizli yanip sénme

Durum degisimi

Giriglerden birinde degisiklik oldugunda bu normaldir: SS, STOP, OPEN,
CLOSE, fotosellerin tetiklenmesi veya radyo vericisi kullanildiginda.

Bu, flagordeki sinyalin aynisidir (bkz. Tablo 19 ) 1 ikinci duraklama

Duraklatma i1s1diyla ayriimig Cesitli

bir dizi flag

Led STOP Sebep Co6ziim

Kapali STOP girisinin aktivasyonu STOP girisine bagli cihazlari kontrol edin
Acik Her sey yolunda. STOP girisi aktif

SS liderligindeki

Kapali Her sey yolunda. SS girisi aktif degil

Acik S8 girisi aktivasyonu SS girisine bagli cihaz aktifse normaldir
OPEN LED Sebep Cozim

Kapali Her sey yolunda. OPEN girisi aktif degil

Acik OPEN giris aktivasyonu OPEN girigsine bagl cihaz aktifse normaldir
CLOSE LED Sebep Goziim

Kapali Her sey yolunda. CLOSE girisi aktif degil

Acik CLOSE girisi tetiklendi CLOSE girigine bagli cihaz aktifse normaldir
STOP led Sebep Coziim

Kapali STOP girisi STOP girisine bagl cihazlar kontrol edin
Acik Her sey yolunda. STOP Giris aktif




TABLO21
Kontrol lUinitesindeki programlama ledleri

Aciklama
Kapali Normal galisma sirasinda cihaz ‘Otomatik Kapatma'nin etkin olmadigini gésterir.,
Acik Normal galisma sirasinda cihaz "Otomatik Kapatma" nin aktif oldugunu gdsterir.
Yanip soniyor e Fonksiyon programlama devam ediyor.
e L2 ile birlikte yanip sénuyorsa bu, kullanicinin cihaz tanima agsamasini gerceklestirmesi gerektigi anlamina gelir (bkz. par. 4.3).
Led 2 Aciklama
Kapali Normal galisma sirasinda cihaz ‘Fotoselden sonra kapat’ aktif olmadigini gdsterir.
Acik Normal galisma sirasinda cihaz ‘Fotoselden sonra kapat’ aktif oldugunu gosterir.
Yanip sénuyor e Fonksiyon programlama devam ediyor.
e L1 ile birlikte yanip sdniiyorsa bu, kullanicinin cihaz tanima asamasini gerceklestirmesi gerektigi anlamina gelir (bkz. par. 5.3).
Kapali Normal ¢alisma sirasinda cihaz ‘Her zaman yakin'in aktif olmadigini gosterir.
Acik Normal galisma sirasinda cihaz ‘Her zaman yakin’ aktif oldugunu gosterir.
Yanip sonuyor e Fonksiyon programlama devam ediyor.

e L4 ile birlikte yanip sonliyorsa, bu, kullanicinin kapi uzunlugu tanima asamasini gergeklestirmesi gerektigi anlamina gelir (bkz.
Paragraf 5.4 Kapinin tanima uzunlugu).

Kapali Normal ¢alisma sirasinda, cihaz 'Bekleme'nin aktif olmadigini gésterir.,
Acik Normal galisma sirasinda, cihaz 'Bekleme'nin aktif oldugunu gosterir.
Yanip séniyor e Fonksiyon programlama devam ediyor.

e L3 ile birlikte yanip sénliyorsa, bu, kullanicinin kapi uzunlugu tanima asamasini gergeklestirmesi gerektigi anlamina gelir (bkz.
Paragraf 5.4 Kapinin tanima uzunlugu).

Kapali Normal galisma sirasinda cihaz "itme"nin aktif oldugunu gésterir.
Acik Normal galisma sirasinda cihaz "itme"nin aktif oldugunu gdsterir.
Yanip sénuyor Fonksiyon programlama devam ediyor.
Kapali Normal ¢alisma sirasinda cihaz "On Yanip Sénme"nin etkin olmadigini gésterir.
Acik Normal galigma sirasinda cihaz "On Yanip Sénme"nin etkin oldugunu gésterir.
Yanip soniyor Fonksiyon programlama devam ediyor.
Kapali Normal galisma sirasinda cihaz, CLOSE giriginin bir kapanma manevrasini etkinlestirdigini gosterir. .
Acik Normal ¢alisma sirasinda cihaz, CLOSE giriginin kismi kapanma manevrasini etkinlestirdigini gosterir.
Yanip sénuyor Fonksiyon programlama devam ediyor.
Kapali Normal ¢alisma sirasinda cihaz, RUN'un Master olarak yapilandirildigini gésterir.
Acik Normal ¢alisma sirasinda cihaz, RUN'un Slave olarak yapilandirildigini gdsterir.
Yanip soniyor Fonksiyon programlama devam ediyor.
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URUNUN TEKNIK OZELLIKLERI

UYARILAR: Bw béliimde belirtilen tim teknik 6zellikler 20°C 5°C ortam sicakligina iligkindir. Nice S.p.a. ayni kghanim amacini ve iglevselligini koruyarak, gerekli
g06rdigu durumlarda Urtinlerde degisiklik yapma hakkini sakh tutar.

Modeli: RUN400HS - RUN400HS/V1 RUN1200HS - RUN1200HS/V1

Tip Elektronik kontrol Unitesiyle birlikte endistriyel kullanima yonelik kayar kapilarin otomatik hareketi igin
elektromekanik rediktorii motor.

Pinyon Dis sayisi 18 ; Modul 4 *

Calistirma sirasindaki maksimum tork 12,3 Nm 28,4 Nm

[kanadin hareket ettirilmesi icin gereken

kuvvetin olusturulabilmesine karsilik gelir] (340N) (T90N)

Nominal tork [kanadin hareket halinde 5,6 Nm 8,2 Nm

kalmasi igin kuvvet iiretme yetenegine (157 N) 320 N)

karsilik gelir]

Hiz (yuksiiz) 42 m/dak 22 m/dak

Nominal torkta hiz 32 m/dak 19 m/dak

Maksimum calisma cevrimi sikhgi
(nominal torkta)

11 dongu/saat ( 264 dongu/gun), 15 m'lik bir kapi igin
(63% dongusune esit), (kontrol Unitesi donguleri 2 ve 3
tablolarinda belirtilen maksimum sayiyla sinirlar)**

7-8 dongu/saat ( 365 déngu/giin), 15 m'lik bir kapi igin
(63% dongustne esit), (kontrol Unitesi déngdleri 2 ve 3
tablolarinda belirtilen maksimum sayiyla sinirlar)**

Maksimum siirekli galisma siiresi
(nominal torkta)

40 dakika (kontrol Unitesi, strekli galismayi 2 ve 3
tablolarinda belirtilen maksimum limitlerle sinirlar)***

60 dakika (kontrol Unitesi, strekli calismayi 2 ve 3
tablolarinda belirtilen maksimum limitlerle sinirlar)***

Calisma sinirlari

Genel olarak RUN, belirtilen agdirlik ve uzunluklardaki kapilarin otomasyonu igin tasarlanmigtir.

Dayaniklilik

Tablo 4'de belirtilen kosullara gére 150.000 déngdileri ile 450.000 dénglileri arasinda tahmin edilmistir.

Giig: CALISTIR 400 HS - 1200 HS
Versiyon V1

230V AC (+10% -15% ) 50 Hz
. 120Vac 50/60 Hz

Baslangigta maksimum gii¢ emilimi
[Ampere karsilik gelir]

510 W (
47A)

550 W (5,2 A)

Yalitim sinifi

1 (glvenlik topraklamasi gereklidir)

Yanip sonen isik ¢ikisi

2 igin Yanip sonen isiklar LUCYB (lamba 12V, 21W )

Kapi acik gosterge cikisi

1 24V lamo i¢in maksimum 4W (¢ikis voltaji -30 ve +50%
edebilir)

arasinda degisebilir ve ayrica kiigUk réleleri de kontrol

BLUEBUS cikisi

Maksimum 15 BlueBus Unitesi yikuyle tek gikis

STOP girisi

Normalde kapali veya normalde acgik kontaklar icin, 8.2 k

(hafizaya alinan durumdan herhangi bir degisiklik " STOP " komutunun verilmesine neden olur)

Q sabit direng igin; kendini tanima 6zelligine sahip

Adim adim girig

Normalde agik kontaklar igin (kontak kapanmasi S.S. komutunu olusturur)

OPEN girisi

Normalde agik kontaklar igin (kontak kapatma OPEN komutunu olusturur)

CLOSE girisi

Normalde agik kontaklar igin (kontak kapatma CLOSE komutunu olugturur)

Radyo konektorii

SMXI alicilar igin SM konektorii; SMXIS veya ONEXI

Radyo ANTENI girisi

RG58 veya benzeri kablo tipi icin ANTEN Radyo 52Q girisi

Programlanabilir iglevier

8 ON-OFF tipi fonksiyonlar ve 8 ayarlanabilir fonksiyon (bkz. 7 ve 9 tablolar)

Kendi kendine 6grenme modundaki fonksiyonlar

BlueBus cikisina bagl cihazlarin kendi kendine 6grenmesi " STOP " cihaz tipinin kendi kendine 6grenmesi
(kontak NO , NC veya 8,2 K Q direnci) Kapi uzunlugunun kendi kendine 6grenmesi ve yavaslama ve kismi

aclima noktalarinin hesaplanma3|

Calisma sicakhigi

-20°C...+50 °C

Koruma derecesi

IP 44

Boyutlar ve agirhk

400 x 255 h 390 mm ; 24. 5kg

Hokok

* 12 dis moduli 6 pinyonu istege bagl olarak mevcuttur. 50°C'de ve 15 metrelik bir gegitle, maksimum calisma frekansi 7 déngu/saattir (40% dongusiine esit).
«50°C'de maksimum sirekli galisma stresi 10 dakikadir.
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KULLANIM KILAVUZU (son kullanici versiyonu) 10

Otomasyonu ilk kez kullanmadan énce kurulumu yapan kiginin kalan risklerin kaynaklarini agikladigindan emin olun ve kullanim kilavuzunu
okumaya dikkat edin. Stpheye dustuginlizde danigsmak tzere kilavuzu saklayin ve otomasyonun yeni sahiplerine temin edilmesini saglayin.

DIKKAT! - Otomasyonunuz kullanici tarafindan verilen komutlari gergeklestiren bir makinedir; ihmalkar veya uygunsuz kullanim
tehlike olusturabilir:

- Caligma araliginda kisiler, hayvanlar veya nesneler varsa otomasyon kontrollerini asla etkinlestirmeyin.
- Kapi hareket ederken ASLA otomasyonun pargalarina dokunmayin!

- Fotoseller gergek giivenlik cihazlari degildir, aksine giivenlik yardimcilandir. Oldukga giivenilir bir teknoloji kullanilarak
tasarlanmiglardir, ancak asin kosullarda arizalara veya olasi arizalara maruz kalabilirler ve bazi durumlarda bu arizalar hemen fark
edilmez. Bu nedenle otomasyonu kullanirken asagidaki uyarilara mutlaka dikkat edin:

- Transit yalnizca kapinin tamamen agik ve sabit olmasi durumunda kabul edilir
- Kapi kapanirken gegis yapmak kesinlikle yasaktir!
- Zaman zaman fotosellerin ve diger giivenlik ekipmanlarinin galigsmasini kontrol edin.

1 - Cocuklar: Otomasyon sistemi, insan veya nesne bulundugunda Bu manuel islemler yalnizca elektrik kesintisi, ariza durumunda veya
hareketi engelleyen 6zel algilama cihazlariyla yliksek glvenlik ve kurulum prosediirleri sirasinda gergeklestiriimelidir. Kilit kapagi diskini
ongorilebilir galisma saglar. Yine de yanlislikla ¢alistirmayi dnlemek kaydirin (adim 1 - sekil A); Anahtari CW takip cevirin, ardindan serbest
icin gocuklarin otomasyonun yakininda oynamamasini saglayin. Bitakma kolunu cekin (2 ve 3 adimlari - sekil A); Artik kapiyi elle
Uzaktan kumandalar daima cocuklarin erisemeyecegi yerde B2:diginiz konuma getirebilirsiniz (adim 4 - sekil A).

tutulmalidir. Bu bir oyuncak degildir!
03.

2 - Bu Uriin, glivenliklerinden sorumlu bir kisi tarafindan Griinin
kullanimina iliskin gbzetim veya talimat verilmedigi strece, fiziksel,
duyusal veya zihinsel yetenekleri kisith veya deneyim ve bilgisi
olmayan kisiler (cocuklar dahil) tarafindan kullaniimak Gzere
tasarlanmamisgtir.

3 - Anizalar: Bir ariza veya anormallik fark ettiginizde, gii¢
kaynaginin baglantisini kesin ve manuel serbest birakmayi
etkinlestirin. Sistemi kendiniz onarmaya caligmayin,
kurulumcunuzla iletisime geg¢in. Bu arada, rediiktorlii motor agagida
aciklandigi gibi devreden gikarildiginda kapi manuel olarak
calistinlabilir. Anza veya elektrik kesintisi durumunda, tesisatcinizin
sisteme bakim yapmasini veya elektrigin geri gelmesini beklerken
otomasyon hala ¢alisir durumdadir. Rediiktorlii motoru manuel
olarak devreden ¢ikarmaniz (motorun kullanim kilavuzuna bakin) ve
kapiyi istediginiz gibi elle hareket ettirmeniz gerekir.

4 - Guvenlik ekipmani hizmet disiyken komutlar: sistemin giivenlik
ekipmani arizalanirsa, kaplyi asagidaki gibi "galistirmak igin tut"
modunda ¢alistirabilirsiniz:

01. Bir verici veya anahtarli salter vb. ile kapiyi ¢alistirmak icin bir
komut gonderin. Her sey yolunda gidiyorsa, kapi normal sekilde
calisacaktir, aksi halde agagidaki gibi ilerleyin;

02. 3 saniye icinde kontrole tekrar basin, bu sefer basil tutun
Asagi

03. 2 saniye sonra kapi "galistirmak icin tut" modunda c¢alisacaktir;
yani, kontrol basili tutuldugu siirece kapi hareket edecektir.

ONEMLI! - Giivenlik ekipmanlarinin kullanim disi kalmasi halinde,
sistemin en kisa siirede kalifiye bir teknisyene bakimini yaptirin.

5 - Bunu yapabileceginize inansaniz bile otomasyon sisteminin
kurulumunu veya ayarlarini degistirmeyin: bu yalnizca
kurulumcunuz tarafindan yapilmalidir.

6 - Test, periyodik bakim ve her turli onarim iglemleri yapan kisi
tarafindan belgelendirilmeli ve ilgili belgeler sistem sahibi tarafindan
saklanmalidir. Kullanicinin yapabilecegi ve duzenli olarak yapmanizi
tavsiye ettigimiz tek is, fotoselli lenslerin ve otomasyon sisteminin cam
panellerinin temizlenmesidir. Insanlarin kapiyi etkinlestirmesini
onlemek igin, devam etmeden 6nce otomasyonu serbest birakmayi
unutmayin (motorun kullanim kilavuzuna bakin) ve temizlik igin
yalnizca hafif nemli bir bez (yalnizca su) kullanin.

7 - Hurdaya gikarma: Otomasyonun kullanim 6mri sonunda, yetkili personel
tarafindan imha edildiginden ve malzemelerin yerel diizenlemelere gore geri
donustarilduginden veya hurdaya gikarildigindan emin olun.

8 - Rediiktérlii motoru manuel olarak serbest birakma ve kilitleme:
Rediiktorlii motor, kapinin manuel olarak agilip kapanmasini
saglamak i¢in mekanik bir serbest birakma sistemiyle donatilmistir. \_ )




CE ISARETI UYGUNLUK BEYANI ve kismen tamamlanmis makinelerin dahil edilme beyani
Asagidaki Direktiflere uygun beyan: 2014/30 /UE (EMC); 2006/42 /EC (MD) ek II, bélim B

Beyan numarasi: 500/RUN..HS Revizyon: 3 Dil: TR
Ureticinin NICE s.p.a.
adi:
Adres: Via Pezza Alta 13, Z.I. Rustigné, 31046 Oderzo (TV) italya
Teknik belgeleri hazirlamaya yetkili kisi: NICE s.p.a.
Uriin tiirii: Dahili kontrol tniteli elektromekanik rediiktorli motor
Model / Tip: RUN1200HS, RUN400HS
Aksesuarlar: PS524 aki sarj cihazi; SMXI, SMXIS veya ONEXI radyo alicisi

Asagida imzasi bulunan Roberto Griffa, icra Kurulu Baskani olarak, kendi sorumlulugu altinda, yukarida tanimlanan iiriiniin asagidaki direktiflerin
hukidmlerine uygun oldugunu beyan eder:

o AVRUPA PARLAMENTOSU VE 26 KONSEYI'NIN 2014/30/AB DIREKTIFI Subat 2014, Uye Devletlerin elektromanyetik uyumluluga (yeniden diizenlenmis)
iliskin yasalarinin asagidaki standartlara gére uyumlastiriimasina iliskin: EN 61000-6-2:2005, EN 61000-6-3:2007 + A1: 2011

Ek olarak, Griin kismen tamamlanmis makinelere uygulanan hikiumlere uygun olarak asagidaki yonergeye uygundur:

o AVRUPA PARLAMENTOSU VE KONSEYININ, makinelerle ilgili ve 95/16/EC direktifini degistiren 17 Mayis 2006 tarihli 2006/42/EC Direktifi (birlestirilmis
metin)

« llgili teknik dokiimantasyonun 2006/42/EC Direktifi Ek VII B'ye uygun olarak hazirlandigini ve agagidaki temel gereksinimlerin kargilandigini beyan ederim: 1.1 -1.1.2-1.1.3 -
1.21-1.26-151-152-155-156-157-158-15.10-1.5.11

o Uretici, fikri miilkiyet haklarini etkilemeden, gerekgeli bir talebe yanit olarak, kismen tamamlanmig makineyle ilgili bilgileri ulusal makamlara géndermeyi kabul eder.
o Kismen tamamlanmis makine, bu beyanda kullanilan dil diginda resmi bir dille bir Avrupa Ulkesinde isletilirse, ithalatgi bu beyanla bir geviri icermelidir.
o Kismen tamamlanmig makine, eger varsa, dahil edilecedi son makine 2006/42 /EC Direktifi hiikiimlerine uygun oldugu ilan edilene kadar ¢aligtirimamalhdir.

Uriin ayrica asagidaki standartlara da uygundur: EN 60335-1:2002 A1 : 2004 A11 : 2004 A12 : 2006 A2y 2006 A13 : 2008 A14 : 2010 A15:2Q11 , EN +
60335-2-103:2003 + A11 : 2009

Uriiniin asagidaki standartlara tabi olan pargalari bunlara uygundur: EN 13241-1:2003 + A1 : 2011, EN 12445:2002 , EN 12453:2002 , EN 12978:2003 + A1
12009

Oderzo, 21 Nisan 2016 Sayin Robert
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