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INSTRUKCJA PROGRAMOWANIA SILOWNIKOW RUROWYCH DM SERII BD

Zaktad w Opolu
Centrala; Zaktad w Bielsku - Biatej ul. Gostawicka 3, 45-446 Opole, Polska
ul. Warszawska 153, 43-300 Bielsko Biata, Polska  tel. +48 77 40 00 000, fax. +48 77 40 00 006
tel. +48 33 81 95 300, fax. +48 33 82 28 512 e-mail: Aluprof@aluprof.eu

Specyfikacja techniczna

- zasilanie: 230 VAC / 50 Hz

- elektroniczne wytaczniki krancowe

- reaguje na przeszkody

- temperatura uzytkowania: ~ -100C ~ +500C (stopien ochrony 1P44)

- maksymalny czas pracy nieprzerwanej : 4 min.

- napedy mozna taczy¢ réwnolegle pomiedzy soba co umozliwia sterowanie
nimi za pomocg jednego tacznika bez koniecznos$ci stosowania dodatkowych
uktaddéw wspomagajacych.

Producent zastrzega sobie tolerancje danych katalogowych ze wzgledu
na uzytkowanie w réznych warunkach.

ALUPROF S.A.
Pogladowe podtaczenie sitownika

Zasilanie 230V / PY UWAGA

- Montaz sitownika powinien by¢ wykonany przez osoby
uprawnione (posiadajace uprawnienia SEP do 1kV).

- Sitownik przeznaczony jest do zastosowania
w pomieszczeniach suchych i nie powinien by¢ wystawiony

na bezposrednie dziatanie warunkéw atmosferycznych.

- Sitownik powinien by¢ zasilony osobnym obwodem

i zabezpieczony bezpiecznikiem o zadziataniu szybkim
np. wytacznik nadpradowy typu B10

- Maksymalna ilo$¢ podtaczonych réwnolegle napedow
jest uzalezniona od zdolno$ci zwarciowej tacznika oraz

Przewdd brazowy - faza (kierunek 1)

obciazenia dtugotrwatego przewodu zasilajacego(max. 10 szt.)
Przewdd czarny - faza (kierunek 2)

Przewdd niebieski - neutralny
Przewdd zétto/zielony - ochronny
Przewdd biaty - programowanie potozen

krancowych

Zgodnie z przepisami Dyrektywy Parlamentu Europejskiego i Rady 2012/19/UE z dnia 4 lipca 2012 r. w sprawie zuzytego sprzetu
elektrycznego i elektronicznego (WEEE)zabronione jest umieszczanie tqcznie zinnymi odpadami zuzytego sprzetu oznakowanego symbolem
przekreslonego kosza. Obowigzkiem uzytkownika jest przekazanie zuzytego sprzetu do wyznaczonego punktu zbiérki w celu wtasciwego
jego przetworzenia. Oznakowanie oznacza jednoczesnie, ze sprzet zostat wprowadzony do obrotu po dniu 13 sierpnia 2005 r. Powyisze
obowiqzki prawne zostaty wprowadzone w celu ograniczenia ilosci odpadow powstatych ze zuzytego sprzetu elektrycznego
i elektronicznego oraz zapewnienia odpowiedniego poziomu zbierania, odzysku i recyklingu. W sprzecie nie znajdujq sie sktadniki
niebezpieczne, ktére majq szczegdlnie negatywny wptyw na srodowisko i zdrowie ludzi.



UWAGA

Aby system przecigzeniowy pracowal prawidtowo:

- zalecane jest zastosowanie wieszakow WB, WL&P lub WOCTOEASY,
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- zalecane jest zastosowanie zatyczek lub buforéw w listwie dolnej,

- nalezy dostosowaé maksymalny moment obrotowy sitownika (Nm) do wagi pancerza,

- nalezy ustawi¢ gorne i dolne potozenia kraficowe.

Podtaczenie sitownika za pomoca kabla montazowego

S P

1. Ustawianie pozycji krancowych
[ - Regulacja potozen kranicowych za pomoca kabla montazowego

Goérna pozycja kranicowa

S O
1 OK

Uruchomi¢ naped Pancerz rolety zacznie Kolejnymi wci$nieciami przycisku Gdy pancerz osiggnie
w kierunku géra. przesuwac sie w gore. programowania na przewodzie odpowiednie potozenie,
montazowym zwiekszamy zakres zwalniamy przycisk
gbrnego potozenia krancowego. programowania.

Dolna pozycja krancowa

0
O ! O K

Uruchomi¢ naped Pancerz rolety zacznie Kolejnymi wci$nieciami przycisku Gdy pancerz osiagnie
w kierunku dét. przesuwac sie¢ w dot. programowania na przewodzie odpowiednie potozenie,
montazowym zwiekszamy zakres zwalniamy przycisk
dolnego potozenia kraicowego. programowania.




IT - Regulacja potozen krancowych za pomocg przycisku na gtowicy

Goérna pozycja krancowa

OK

1

Uruchomi¢ naped Pancerz rolety zacznie Kolejnymi weisnieciami przycisku Gdy pancerz osiagnie
w kierunku géra. przesuwac si¢ w gore. programowania na glowicy odpowiednie potozenie,
napedu zwieksza zakres zwalniamy przycisk
gornego potozenia krancowego. programowania.

Dolna pozycja kraricowa

OK

!

Uruchomi¢ naped Pancerz rolety zacznie Kolejnymi weignieciami przycisku Gdy pancerz osiagnie
w kierunku dét. przesuwac sie w dot. programowania na glowicy odpowiednie potozenie,
napedu zwieksza zakres zwalniamy przycisk
dolnego potozenia kranicowego. programowania.

[II - Automatyczna regulacja potozen krancowych

Do funkcji automatycznego ustawienia potozen kraficowych, niezbedne jest zastosowanie wieszakéw WB,
WL&P lub WOCTOEASY oraz zatyczek lub buforéw w listwie dolne;j.

Pierwsze nalezy zaprogramowac gérne potozenie kraficowe.

Przed skorzystaniem z funkcji automatycznego programowania potozen krancowych, nalezy sprawdzi¢
czy w pamieci sitownika nie zostaty zapisane inne potozenia kranicowe.

Jezeli tak, nalezy je usuna¢(patrz punkt ,,usuwanie potozen krancowych”).

Aby automatycznie ustawi¢ potozenia krancowe, nalezy wykona¢ nastepujace czynnosci:
1. Uruchamiamy naped w kierunku gora.
2. Po osiaggnieciu gérnego potozenia, a naped poczuje opoér, zatrzyma sie i ruszy w kierunku przeciwnym.

3. Po osiggnieciu dolnego potoZenia, a naped poczuje op6r, zatrzyma sie i ruszy w kierunku przeciwnym
wykonujac cykl kontrolny.

4. Naped zatrzyma sie w gérnym potozeniu krancowym. PotoZenia krancowe zostaty ustawione.

Po wykonaniu tych czynno$ci nalezy sprawdzi¢, czy wprowadzone ustawienia zostaly zapamietane.




[V - kasowanie pozycji krancowych

OK.

Roleta wykona krotki
ruch w kierunku goéra.

Uruchomi¢ naped
w kierunku gor

Potozenia kraficowe
zostaty skasowane.

Po osiggnigciu gérnego potozenia

wigczamy i wylaczamy zasilanie (x5)

w kierunku géra w odstepach 0,5 s.

Uruchomi¢ naped
w kierunku dét.

Po osiagnieciu dolnego potozenia

wiaczamy i wytaczamy zasilanie (x5)

w kierunku dét w odstepach 0,5 s.

2. Funkcja automatycznego powrotu sitownika po napotkaniu przeszkody

Uruchomi¢ naped
w kierunku goéra.

Po osiagnieciu gérnego potozenia
wiaczamy i wytaczamy zasilanie (x3)
w kierunku géra w odstepach 0,5 s.

Uruchomi¢ naped
w kierunku dét.

Po osiagnieciu dolnego potozenia
wlaczamy i wytgczamy zasilanie (x3)
w kierunku dét w odstepach 0,5 s.

4 OK. )

Jezeli roleta wykona krotkie
ruchy w obu kierunkach, naped
po wykryciu przeszkody
wykonuje 1/4 petnego obrotu

\ w przeciwnym kierunku.

( OK. R

Jezeli roleta wykona dwa
krétkie ruchy w obu kierunkach,
naped po wykryciu przeszkody

zatrzymuje sie.
\_ ymuje sie. Y,

UWAGA!!

Aby zmieni¢ tryb operacje nalezy powtdrzy¢.

3. Wybor trybu reakcji na przecigzenie

TrybI - (Srednia czuto$¢ - ustawiony fabrycznie) - czuto$¢ detekeji jest zmniejszona przez jeden obroét napedu od potozenia krancowego,
Tryb Il - (najwieksza czuto$¢) czuto$é detekcji zmniejszona o 1/5 obrotu watu od potozenia kranicowego,
Tryb III - (najmniejsza czuto$¢) czutos¢ detekcji zmniejszona na catej wysokosci pracy.

Przy nie pracujacym silniku nalezy
wecisng¢ i trzymac przycisk
programowania umieszczony

Weisna¢ i trzymac przez ok. 5 sek.
Klawisz kierunek ,goéra”.

na gtowicy sitownika.

/ OK.

\

Jesli aktywny jest tryb I to sitownik wykona
jeden krotki ruch w obu kierunkach.

Jesli aktywny jest tryb II to sitownik wykona
dwa kroétkie ruchy w obu kierunkach.

Jesli aktywny jest tryb III to sitownik wykona
trzy krotkie ruchy w obu kierunkach.

Aby zmieni¢ tryb operacje nalezy powtdrzy¢.

- J
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PROGRAMING MANUAL FOR DM MOTORS, SERIES BD

Headquarters; Production plant in Bielsko-Biala Production plant in Opole
Warszawska 153, 43-300 Bielsko-Biata, Poland ul. Gostawicka 3, 45-446 Opole, Poland
+48 33 81 95 300, fax. +48 33 82 28 512 tel. +48 77 40 00 000, fax. +48 77 40 00 006

e-mail: Aluprof@aluprof.eu

Technical data

- power supply: 230 VAC / 50 Hz

- electronic limit swiches

- obstacle detection

- operating temperature: ~ -100C ~ +500C (protection degree [P44)

- maximum time of continous work: 4 min.

- The tubular drive units can be connected in parallel for operation with a
single control switch and without any additional power and control systems.

The manufacturer reserves a margin tolerance with respect to the catalogue
data due to use in a variety of conditions.

ALUPROF S.A.

Electrical connections

Zasilanie 230V / ° NOTE

- Installation of the motor should be carried out
by authorized persons

- The motor is designed for use in dry rooms and should
not be exposed to direct weather conditions.

- The motor should be powered by a separate circuit and
protected by a quick fuse for example: circuit breaker
type B10

- The maximum number of motor units connected
in parallel depends on the making capacity of the control
switch and the long-term withstand load of the power
Black wire - phase (direction 2) supply line (the maximum is 10 drive units).

Blue wire - neutral

Brown wire - phase (direction 1)

Yellow / green wire - ground

White wire - limit position setting

" In accordance with the provisions of the Directive of the European Parliament and of the Council 2012/19 / EU of 4 July 2012 on waste
electrical and electronic equipment (WEEE), it is prohibited to place of used equipment together with other wastes, marked with crossed
out wheeled bin symbol. The users are obliged to transfer their used equipment to a designated collection point for proper processing.
The marking means, at the same time, that the equipment was put on the market after 13 August 2005.
These legal obligations have been introduced to reduce the amount of waste generated from waste electrical and electronic equipment
and to ensure an appropriate level of collection, recovery and recycling. The equipment does not contain any dangerous components,
which would have any particularly negative impact on the environment and human health."”



NOTE

For a proper operation of the overload system

- itis recomended to use security springs WB, WL&P or WOCTOEASY

N

- adjust the maxiumum torque of the motor (Nm) to the weight of the curtain,

- upper and lower limit position sholud be set up.

Electrical connection of the motor with the setup cable

Power 230V/50Hz

1. Programming the limit positions

[ - Setting the limit positions with the setup cable

Upper limit position

o O
1 OK

Start the motor The shutter Each press of the programming Release the programming
running up. will go up button on the setup cable tool buton when the shutter is at the
increases raises the upper limit desiere upper limit position.
position by a fixed increment.

Lower limit position

Start the motor The shutter Each press of the programming Release the programming
running down will go down

button on the setup cable tool buton when the shutter is at the
increases raises the down limit desiere lower limit position.
position by a fixed increment.




II - Setting the limit positions with the programming switch on the motor unit head

Upper limit position

Start t}.le motor [ Thx.e shutter ] Each press of the programming Release the programming
running up. will go up switch on the motor unit head buton when the shutter is at the

increases raises the top limit desiere upper limit position.
position by a fixed increment.

Lower limit position

Start Fhe motor T.hC shutter Each press of the programming Release the programming
running down will go down switch on the motor unit head buton when the shutter is at the

increases raises the top limit desiere lower limit position.

position by a fixed increment.

[II - Automatic settings of limit positions

To enable the automatic settings of limit positions it is necessary to use security springs WB, WL&P or WOCTOEASY
and side lock or stoppers in the endslats Program the top limit position first.

- Option of the automatic settings of limit positions doesn’t work with motor DM45BD - 40/15

Before using the automatic limit position setting function, verify that the motor unit's memory has no saved limit positions.
If it does, you need to delete them (see "Deleting saved limit positions").

Procedure for automatic limit position setting:
1. Start the motor drive unit running up.

2. When the motor unit senses an increasing rotation resistance at the top position of the shutter,
it will stop and reverse down.

3. When the motor unit senses an increasing rotation resistance at the bottom position of the shutter,
it will recycle the up and down motion to verify the positions.

4. Finally, the drive unit will stop at the top limit position. Now, the top and bottom limit positions are set.

Next, verify that the limit position settings have been saved.




IV - Erasing the limit positions

OK.
The shutter will go up for
a bit. The limit positions

have been deleted

Start the motor At the upper limit position, start and Start the motor At the lower limit position, start and
running up stop the motor unit power supply running down stop the motor unit power supply
every 0.5 s (do this 5 times) every 0.5 s (do this 5 times)
in the upward direction. in the downward direction.

2. The resistance and rebound function

4 OK. N

Ifthe shutter operated with the
motor unit moves up and down once
ata short distance, the motor unit will

sense an obstacle and reverse

K by 1/4 of turn. j

4 OK. I
Start the motor At the upper limit position, start and Start the motor At the lower limit position, start and Ifthe shutter operated with the
running up stop the motor unit power supply running down stop the motor unit power supply motor unitmoves up and down twice
every 0.5 s (do this 3 times) every 0.5 s (do this 3 times) atashort distance, the drive unit will
in the upward direction. in the downward direction. sense an obstacle and stop. )

NOTE!!!

To change the function please repeat the procedure.

3. Selecting the mode of operation of the overload system

Mode I (average sensitivity - set at the factory) - the detection sensitivity is decreased by one rotation of the motor from the end position.
Mode II (the highest sensitivity) - the detection sensitivity decreased by 1/5 shaft rotation from the end position.
Mode III (the lowest sensitivity) - the detection sensitivity decreased over the entire working height.

ﬁhe mode I is active the motor performs \
one single slight movement in both directions.

If the mode II is active the motor performs
two slight movements in both directions.

If the mode III is active the motor performs
three slight movements in both directions.

In order to change the mode please repeat
When the motor is not running, Press and hold for about 5 seconds Qe procedure. /
press and hold the programming the UP button

buton located on the motor head
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ANLEITUNG FUR DM BD ANTRIEBE

Technische Merkmale:

- Energieversorgnung: 230 VAC / 50 Hz

- Elektronische Endschaltersysytem

- Reagiert auf Hindernisse

- Betriebstemperatur: ~ -10°C ~ +50°C (Schutzart 1P44)
- Maximale Betriebszeit im Dauerbetrieb: 4 Min.

- Die Antriebe konnen parallel geschaltet werden, was die Steuerung

mit einem Schalter ohne Einsatz von zusatzlichen Hilfskreisen
ermoglicht.

Der Hersteller behilt sich die Toleranzen der Katalogdaten infolge des

Einsatzes in verschiedenen Bedingungen vor.

Elektrischer Anschluss des Motors

Versorgung 230V / 50 Hz PY

braun - Phasenleiter (Richtung 1)

schwarz - Phasenleiter (Richtung 2)
blau - Neutralleiter
gelb/griin - Schutzleiter

Weif3 - Programmierung der Endlagen

Firma in Opole
Centrale Wrk in Bielsku - Biatej ul. Gostawicka 3, 45-446 Opole, Polska
ul. Warszawska 153, 43-300 Bielsko Biata, Polska  tel. +48 77 40 00 000, fax. +48 77 40 00 006
tel. +48 33 81 95 300, fax. +48 33 82 28 512 e-mail: Aluprof@aluprof.eu

ACHTUNG!

- Die Montage des Motors sollte durch befiigtes Personal
erfolgen.

- Der Motor ist fiir trockene Raume bestimmt und sollte
nicht den direkten Witterungsverhéltnissen ausgesetzt
werden.

- Der Motor sollte iiber eine getrennte Leitung versorgt
und durch eine schnellwirkende Sicherung abgesichert
werden, z.B.: den Leitungsschutzschalter Typ B10.

- Die maximale Anzahl der parallel geschalteten Antriebe
hangt von der Kurzschlussleistung des Schalters und von
der Dauerbelastung der Versorgungsleitung (max. 10
Stiick) ab.

Gemdf3 der Richtlinie 2012/19/EU des Europdischen Parlaments und des Rates vom 4. Juli 2012 iiber Elektro- und Elektronik-Altgerdte
(WEEE) ist es verboten, Elektro- und Elektronik-Altgerdte, gekennzeichnet durch das Symbol der durchgestrichenen Miilltonne,mit
anderen Abfillen zu verwerten. Der Nutzer ist verpflichtet, die Elektro- und Elektronik-Altgerdte an gekennzeichneten Sammelstellen
zur entsprechenden Verwertung abzugeben. Die Kennzeichnung deutet auch darauf hin, dass das Gerdt nach dem 13. August 2005 auf
den Markt eingefiihrt wurde. Die oben genannten Verpflichtungen wurden eingefiihrt, um Abfille von Elektro- und Elektronikgerdten
zu vermeiden und Wiederverwendung, Recycling und andere Formen der Verwertung zu sichern. Diese Gerdte bestehen aus Materialien,
deren gefihrliche Inhaltsstoffe zu besonderen Umwelt- und Gesundheitsrisiken fiihren kénnen

-10 -



ACHTUNG!!

Fiir den richtigen Betrieb des Uberlastungssystems:

- wird der Einsatz der Trager WB, WL&P oder WOCTOEASY

- man muss die maximalen Drehmomente des Motors (Nm) auf das Gewicht des Panzers anpassen.

- man muss die obere und untere Endlage einstellen.

Anschluss des Motors mit dem Montagekabel

[Versorgung 230V/50Hz]

S - 3

1. Einstellung der Endlagen

[ - Einstellung der Endlagen mit dem Montagekabel
Obere Endlage

o O
1 OK

Wenn der Panzer die
entsprechende Lage erreicht,
wird die Programmierungstaste

Richtung nach oben

auf der Montageleitung
lokalisierten Programmierungstaste
wird der Bereich der oberen
Endlage vergrofiert.

oben.

Den Antrieb in [Der Rollladen fahrt nach] Bei den nichsten Betatigungen der

einschalten.

losgelassen.

Untere Endlage

OK
O ! O

Den Antrieb in [Der Rollladen fahrt nach] Bei den nichsten Betatigungen der auf Wenn der Panzer entsprechende
Richtung nach unten. der Montageleitung lokalisierten Lage erreicht, wird die
unten einschalten. - . .
Programmierungstaste wird der Programmierungstaste
Bereich der unteren Endlage losgelassen.
vergrofRert.

-11 -



II - Einstellung der Endlagen mit der Programmierungstaste auf dem Kopf des Motors

Obere Endlage

Den Antrieb in
Richtung nach oben
einschalten.

1

oben.

[Der Rollladen fahrt nach]

OK

Bei den nachsten Betdtigungen
der auf dem Kopf lokalisierten
Programmierungstaste wird der
Bereich der oberen Endlage vergrofiert.

Wenn der Panzer entsprechende
Lage erreicht, wird die
Programmierungstaste

losgelassen.

Untere Endlage

Den Antrieb in
Richtung nach
unten einschalten.

!

[D

er Rollladen fahrt nach]

unten.

Bei den nachsten Betatigungen
der auf dem Kopf lokalisierten
Programmierungstaste wird der
Bereich der unteren Endlage

vergrofiert.

OK

Wenn der Panzer entsprechende
Lage erreicht, wird die
Programmierungstaste

losgelassen.

[T - Automatische Einstellung der Endlagen

Fiir die Funktion der automatischen Einstellung der Endlagen miissen die Trager WB, WL&P oder WOCTOEASY
und Steckstifte oder Puffer in der unteren Leiste eingesetzt werden.

Als erste soll die obere Endlage programmiert werden.

Vor der automatischen Programmierung der Endlagen ist zu priifen, dass im Speicher der Steuerung keine
andere Endlage eingetragen worden ist. Wenn ja, soll sie gel6scht werden (siehe Punkt ,Loschen der Endlagen®).

Die Endlage wird automatisch in folgenden Schritten eingestellt:

1. Den Antrieb in Richtung nach oben einschalten.

2. Der Antrieb, wenn er nach dem Erreichen der oberen Endlage einen Widerstand registriert, halt an und
fahrt in Gegenrichtung in einem Kontrollzyklus.

3. Der Antrieb, wenn er nach dem Erreichen der unteren Endlage einen Widerstand registriert, halt an und
fahrt in Gegenrichtung in einem Kontrollzyklus.

4. Der Antrieb bleibt in der oberen Endlage stehen. Die Endlagen sind eingestellt.

Nach diesen Schritten soll gepriift werden, dass die eingegebenen Einstellungen gespeichert sind.

-12 -




IV - Loschen der Endlagen

0.K
Der Rollladen macht

eine kurze Bewegung
nach oben. Die
Endlagen sind geloscht

Den Antrieb in Beim Erreichen der oberen Lage wird Den Antrieb in
Richtung nach oben die Versorgung in Richtung nach oben Richtung nach
einschalten in Abstinden von 5,5 sec ein- und unten einschalten
ausgeschaltet (x5).

Beim Erreichen der oberen Lage wird
die Versorgung in Richtung nach oben
in Abstidnden von 5,5 sec ein- und
ausgeschaltet (x3).

2. Funktion des automatischen Riicklaufs des Motors nach einen Hindernis

4 OK. h

Bei kurzen Bewegungen des
Rollladens in beiden Richtungen
fahrt der Antrieb bei einem
Hindernis 1/4 der vollen
kUmdrehunz in Ge}zenrichtungj

( OK. R
Den Antrieb in Beim Erreichen der oberen Lage wird Den Antrieb in Beim Erreichen der oberen Lage wird | | Wenn der Rollladen zwei kurze
Richtung nach oben die Versorgung in Richtung nach oben Richtung nach die Versorgung in Richtung nach oben Bewegungen in beiden
einschalten in Abstianden von 5,5 sec ein- und unten einschalten in Abstanden von 5,5 sec ein- und Richtungen macht, dann halt der
ausgeschaltet (x3). ausgeschaltet (x3). Q\ntrieb bei einem Hindernis an. )
ACHTUNG!!!
Zum Umschalten der Betriebsart soll der Arbeitsgang wiederholt werden.

3. Auswahl der Reaktionsmodus bei einer Uberlastung

Modus I - (mittlere Empfindlichkeit - ab Werk eingestellt) - die Empfindlichkeit der Detektion ist mit einer Umdrehung des Antriebs von der
Endlage verringert.

Modus II - (hochste Empfindlichkeit) eine um 1/5 Umdrehung der Welle von der Endlage verringerte Empfindlichkeit,
Modus III - (kleinste Empfindlichkeit) eine in der ganzen Arbeitshohe verringerte Empfindlichkeit der Detektion.

4 0.k N\

Bei aktivem Modus I wird der Motor eine kurze Bewegung in
beiden Richtungen machen.

Bei aktivem Modus II wird der Motor zwei kurze Bewegungen
in beiden Richtungen machen.

Bei aktivem Modus III wird der Motor drei kurze Bewegungen
in beiden Richtungen machen.

Bei stehendem Motor wird die Die Taste betitigen und ca. 5 sec. Zum Umschalten der Betriebsart soll der Arbeitsgang
Programmierungstaste auf dem eingedriickt halten. k wiederholt werden. j
Motorkopf betatigt und eingedriickt
gehalten
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r\ ALUPROF

NAVOD K MOTORU DM SERIE BD

Zavod v Opole
Centrala; Zavod v Bielsko — Biata ul. Gostawicka 3, 45-446 Opole, Polsko

ul. Warszawska 153, 43-300 Bielsko Biata, Polska tel. +4877 40 00 000, fax. +48 77 40 00 006

tel. +48 33 81 95 300, fax. +48 33 82 28 512 e-mail: Aluprof@aluprof.eu

Technické udaje

- napajeni: 230 VAC / 50 Hz

- elektronické dorazové spinace

- reaguje na piekazky

- provozni teplota: ~ -10 °C ~ +50 °C (stupen ochrany 1P44)

- Maximalni doba nepfetrzitého provozu: 4 min.

- Pohony je mozné spojovat rovnobézné mezi sebou. To umoziiuje jejich
ovladani s pomoci jednoho spinace bez nutnosti pouzivat dalsi podpirné
systémy.

Vyrobce si vyhrazuje tolerance katalogovych tidaji s ohledem na uzivani v
riznych podminkach.

Prikladové pripojeni pohonu

Zasilanie 230V / PY POZOR

- Montaz pohonu musi provadét kvalifikované osoby
(s opravnénim podle vyhlasky 50 pro napéti do 1 kV).

- Pohon je urcen pro pouziti v suchych prostorach a nesmi
byt vystaven piimému vlivu pocasi.

- Pohon musi byt napajen ptes samostatny obvod a byt
zabezpecen pojistkou s rychlym tuc¢inkem napf. prepétovy
spinac typu B10

- Maximalni pocet rovnobézné pfipojenych pohoni zavisi na
zkratovaci schopnosti prepinace a dlouhodobého zatizeni
napajeciho kabelu (max. 10 ks)

Hnédy drat- faze (smér 1)
Cerny drat- faze (smér 2)
Modry drat - neutralni

Zluty / zeleny drét - ochranny

bily drat - programovani krajnich poloh

V souladu s predpisy smérnice Evropského parlamentu a Rady 2012/19/EU ze dne 4. Cervence 2012 o odpadnich elektrickych
a elektronickych zarizenich (OEEZ) je zakdzdno vyhazovat zarizeni oznacené symbolem preskrtnuté popelnice spolu s jinymi odpady.
Povinnosti uZivatele je odevzdat pouZitd zarizeni do podniku zabyvajiciho se shérem pristroji za uicelem jejich odpovidajici recyklace.
Oznaceni zdroveri znamend, Ze zarizeni bylo uvedeno na trh po dni 13. srpna 2005. Vyse uvedené prdvni povinnosti byly zavedeny
za ucelem sniZeni mnoZstvi odpadii vzniklého z pouZitych elektrickych a elektronickych zarizeni a zajisténi ndleZité tirovné sbéru,
zpétného odbéru a recyklace. Souldsti zarizeni nejsou nebezpecné Idtky, které by mély zvldsté negativni viv na Zivotni prostredi a lidské
zdravi.
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POZOR

Aby systém pretiZzeni pracoval spravné:

- doporucujeme pouZit zavésy WB, WL&P nebo WOCTOEASY

- je nutné prizplisobit maximalni to¢ivy moment pohonu (Nm) vaze panciie

- je nutné nastavit horni a dolnf mezni polohy

Pripojeni pohonu montaznim kabelem

Zasilanie 230V /50Hz

S - 3

1. Nastavovani krajnich poloh

[ - Regulace krajnich poloh pres montazni kabel

Horni krajni poloha

S O
N OK

Spust'te pohon Pancif rolety se zacne Opakovanym stisknutim tlacitka Jakmile pancit dosahne
smérem nahoru posouvat nahoru programovani na montaznim spravnou polohu, uvolnime
kabelu zvySujeme rozsah horni tla¢itko programovani
krajni polohy

Dolni krajni poloha

Spustte pohon Pancif rolety se zatne Opakovanym stisknutim tlacitka Jakmile pancit dosdhne
smérem doll posouvat dolti

programovani na montaznim spravnou polohu, uvolnime

kabelu zvySujeme rozsah dolni tlacitko programovani
krajni polohy
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II - Regulace krajnich poloh tlacitkem na hla

Horni krajni poloha

OK

1

Sp?Sfte pohon [ Pancif rolety se zatne ] Opakovanym stisknutim tla¢itka Jakmile pancif dosdhne
smérem nahoru posouvat nahoru programovanf na hlavici pohonu spravnou polohu, uvolnime
zvySujeme rozsah horni krajni tlacitko programovani
polohy

Dolni krajni poloha

OK

!

Spuft’te pohoon [ Pancif rolety se zacne ] Opakovanym stisknutim tlatitka Jakmile pancit dosahne
smérem dolfi posouvat dold programovani na hlavici pohonu spravnou polohu, uvolnime
zvySujeme rozsah dolni krajni tlacitko programovani
polohy

[T - Automaticka regulace krajnich poloh

Pro funkci automatického nastaveni krajnich poloh je nezbytné pouzit zavésy WB, WL&P nebo WOCTOEASY a
zardzky nebo dorazy v dolnf listé.

Jako prvni je nutné naprogramovat hornf krajni polohu.

Pfed pouZzitim funkce automatického programovani krajnich poloh je nutné zkontrolovat, jestli v paméti pohonu
nebyly uloZeny jiné krajni polohy. Pokud ano, musite je odstranit (viz bod ,mazani krajnich poloh).

7 7

Pro automatické nastaveni krajnich poloh je nutné provést nasledujici tkony:

1. Spustime pohon smérem nahoru.
2. Podosazeni horni polohy, kdy pohon pociti odpor, se zastavi a vyda se opacnym smérem.

3. Podosazeni dolni polohy, kdy pohon pociti odpor, se zastavi a vyda se opacnym smérem a provede
kontrolni cyklus.

4. Pohon se zastavi v horni krajni poloze. Krajni polohy byly nastaveny.

Po provedeni téchto tkond je nutné zkontrolovat, jestli byla zavedena nastaveni uloZena.
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[V - Mazani krajnich poloh

OK.
Roleta provede kratky
pohyb smérem nahoru.

Krajni polohy byly

smazany.

Spustte p
smérem nahoru

ohon Po dosazenf horni polohy zapindme a
vypindme napajeni (x5) smérem

nahoru v intervalech 0,5 s

Spustte pohon
smérem dold

Po dosazeni dolni polohy zapindme a
vypindme napéjeni (x5) smérem doli

v intervalech 0,5 s

2. Funkcja automatycznego powrotu sitownika po napotkaniu przeszkody

Spust'te pohon
smérem nahoru

Po dosazeni horni polohy zapindme a
vypindme napdjeni (x3) smérem

nahoru v intervalech 0,5 s

Spust'te pohon
smérem dold

Po dosazeni dolni polohy zapindme a

vypindme napéjeni (x3) smérem doli

vintervalech 0,5 s

4 )

OK.

Pokud roleta provede kratké
pohyby obéma sméry, pohon po
detekci prekazky provadi 1/4
\plné otacky v opacném sméru.)

6 OK. h

Pokud roleta provede dva kratké
pohyby obéma sméry, pohon se

\__Ppo detekci prekazky zastavi. )

POZOR

Pro zménu reZimu je nutné postup opakovat.

3. Volba reZimu reakce na pretizeni

Rezim I - (stredni citlivost - tovarni nastaveni) - citlivost detekce je sniZena o jednu otacku pohonu od krajni polohy,

Rezim II - (nejvyssi citlivost) citlivost detekce je sniZena o 1/5 otacky hiidele od krajni polohy,

Rezim III - (nejmensi citlivost) citlivost detekce je sniZena v celé provozni vysce.

KdyZz motor stoji, stisknéte a
pridrzte tladitko programovani na
hlavici pohonu.

Stisknéte a pridrzte po cca 5 sekund.
Tlacitko smér ,nahoru”.
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4 OK.

Pokud je aktivni rezim I, tak pohon provede
jeden kratky pohyb obéma sméry.

Pokud je aktivni rezim II, tak pohon provede
dva kratké pohyby obéma sméry.

Pokud je aktivni rezim IlI, tak pohon provede
tri kratké pohyby obéma sméry.

\Pro zmeénu rezimu je nutné postup opakovatj

\




r\ ALUPROF

UTMUTATO A CSOMOTOR PROGRAMOZASAHOZ DM SOROZAT BD

Opole tzem
Kézpont; Bielsko - Biatai tizem ul. Gostawicka 3, 45-446 Opole, Lengyelorszag
ul. Warszawska 153, 43-300 Bielsko Biata, Lengyelorszag tel. +48 77 40 00 000, fax. +48 77 40 00 006
tel. +48 33 81 95 300, fax. +48 33 82 28 512 email: Aluprof@aluprof.eu

Miiszaki adatok

- tapfesziiltség: 230V / 50 Hz,

- elektronikus végallaskapcsolok

- reagal az akadalyokra

- izemi hémérséklet: ~ -10 °C ~ +50 °C (védettség [P44)

- Maximalis folyamatos tizemidd: 4 perc

- A meghajtasokat parhuzamosan lehet kapcsolni, ami lehet6vé teszi azok egy
kapcsoléval torténé miikodtetését, anélkiil, hogy kiegészitsegédrendszerekre
lenne sziikség.

A katalégusban szerepl6 adatok valtozhatnak a kiilonféle koriilmények kozotti
hasznalat miatt.

ALUPROF S.A.

A motor csatlakoztatasa a tapfesziiltségre

230V / 50Hz Tdpfesziiltség * FIGYELEM

©

- A beépitését erre jogosult személynek kell végezni.

- A kézpont szaraz helyiségekben torténd hasznalatra késziilt,
nem szabad kitenni az id6jaras kozvetlen hatasainak.

- A kézpontot kiilon aramkorrdl kell betaplalni, és biztositani
kell gyors miikodésti biztositékkal, pl. B10 tipusu tilaram
kapcsoléval.

- A parhuzamosan kapcsolt meghajtisok maximalis szdma a
kapcsold megszakitd-képességétdl és a tapvezeték tartds
terhelhet&ségétol fiigg (max. 10 db.)

Barna vezetékes fazis (1. irany)

Fekete vezetékes fazis (2. irany)
Kék vezeték - semleges
Sarga / zold vezeték - fold

Fehér - végallasok programozasa

,Az Eurdpai Parlament és Tandcs 2012/19/EK irdnyelvének (2012. julius 4.) az elektromos és elektronikus berendezések
hulladékairdél (WEEE) rendelkezései szerint tilos az dthuzott szemétkosdr jellel megjelolt, ténkrement terméket mds hulladékokkal
egylitt elhelyezni. A felhaszndlé kitelessége, hogy a tonkrement eszkozt kijelélt gytjthelyre szdllitsa megfeleld vjrahasznositds
céljabdl. A jelélés egyben azt is jelenti, hogy az eszkéz 2005. augusztus 13. utdn kerlilt forgalomba. A fenti jogszabdlyok a ténkrement
elektromos és elektronikus eszk6zokbdl keletkezd hulladékok korldtozdsa, valamint a megfeleld szintii begytijtés, visszanyerés és
Ujrahasznositds biztositdsa érdekében lettek bevezetve. Az eszkézben nincsenek veszélyes dsszetevik, amelyeknek kiilonésen negativ
hatdsuk lenne a kornyezetre és az emberi egészségre.”
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FIGYELEM

A tulterhelési rendszer megfelel6 miikodése érdekében:

- javasoljuk WB, WL&P vagy WOCTOEASY akasztok hasznalatat,

L)

- javasoljuk dugék vagy titk6z6k hasznalatat az alsé lécben,

PRS-

- a csémotor maximalis nyomatékat a red6nypancél silyahoz kell illeszteni,

- be kell allitani az alsé és a fels6 végallast.

A cs6motor csatlakoztatasa szerelési kdbel segitségével

(Tapfesziiltség: 230 V / 50 Hz)

@

1. Végallasok bedllitasa

[ - Végallasok beszabalyozasa a szerelési kabel segitségével

Fels6 végallas

O

O
1 OK

Inditsuk be a meghajtast Aredénypancél elkezd
fel irdnyban

'A programozé nyomégomb

felfelé mozogni

Amikor a pancél eléri a kivant

sorozatos benyomasaval a

helyzetet, felengedjiik a
szerelési kabelen noveljik a felsé programozo6 nyomégombot
véghelyzet savjat
Alsé végallas

OK
O 1 O

Inditsuk be a meghajtast A redénypancél elkezd
le irdnyban

'A programozé nyomégomb Amikor a pancél eléri a kivant
lefelé mozogni sorozatos benyomaséval a helyzetet, felengedjiik a
szerelési kabelen noveljiik az als6 programozo6 nyomégombot
véghelyzet savjat
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I - Végallasok szabalyozasa a motorfejen 1évé n mb segitségével

Felsd végallas

1 OK

Inditsuk be a meghajtast [A redénypancél elkezd ] 'A motorfejen 1év6 programozé "Amikor a pancél eléri a kivant
fel iranyban felfelé mozogni nyomégomb sorozatos helyzetet, felengedjiik a
benyomasaval noveljiik a felsg programoz6 nyomégombot

véghelyzet savjat

Also végallas

] OK

Inditsuk Pe a meghajtast [A redénypancél elkezd ] 'A motorfejen 1év8 programozé Amikor a pancél eléri a kivant
le irdnyban lefelé mozogni nyomégomb sorozatos helyzetet, felengedjiik a
benyomasaval noveljiik a felsé programozé nyomégombot

véghelyzet savjat

[1I - Végallasok automatikus szabalyozasa

A végallasok automatikus bedllitdsahoz sziikség van a WB, WL&P vagy WOCTOEASY akasztok, tovabba dugék
vagy iitkoz6k hasznalatara az alsé 1écben.

El6szor a fels6 végallasokat kell beprogramozni.

A végallasok automatikus beallitasa funkcié hasznalata el6tt ellendrizni kell, hogy a csémotor memoridjaban
nem rogzitettek-e egyéb végallasokat. Ha igen, akkor ki kell torélni azokat (lasd a ,végallasok torlése” pontot).

A végallasok automatikus bedllitdsahoz végezziik el az alabbi miiveleteket:

1.
2.
3.

4.

Inditsuk be a meghajtast fel irdnyban.
A fels6 helyzet elérésekor a meghajtas akadalyt észlel, ledll, és elindul az ellenkezé iranyban.

Az alsé helyzet elérésekor a meghajtas akadalyt észlel, ledl], és elindul az ellenkez6 iranyban, ezzel egy
kontroll ciklust végez.

A fels6 végallasban a hajtas leall, ezzel a végallasok beallitasa megtortént.

A fenti miiveletek befejezése utan ellendrizziik, hogy az elvégzett beallitasok rogzitésre kertiltek-e.
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[V - Végallasok torlése

OK.
A reddny rovid mozgast
végez felfelé.

A végallasok torlése
megtortént

Inditsuk be a A fels6 végallas elérése utan Inditsuk be a Az als6 végallas elérése utan
meghajtast fel kapcsoljuk be-ki (x5) a fel iranyt meghajtast le kapcsoljuk be-ki (x5) a le irany
irdnyban. tapfesziiltséget 0,5 s gyakorisaggal. irdnyban. tapfesziiltséget 0,5 s gyakorisaggal.

2. A csémotor automatikus visszaallitasa funkci6 akadalyba litk6zés esetén

4 OK. )

Ha areddny révid mozgast
végez mindkét iranyban, a
meghajtas akadaly észlelése
esetén 1/4 teljes fordulatot tesz
K meg az ellenkez6 irdnyban }

Inditsuk be a A fels6 végallas elérése utan Inditsuk be a Az als6 végallas elérése utan Ha a redény két révid mozgast
meghajtést fel kapcsoljuk be-ki (x3) a fel irdnyt meghajtast le kapcsoljuk be-ki (x3) a le iranyt végez mindkét irdnyban, a
iranyban. tapfesziiltséget 0,5 s gyakorisaggal. iranyban. tapfesziiltséget 0,5 s gyakorisaggal. meghajtas akadaly észlelése

\_ esetén leall )

FIGYELEM!!!

Az izemmod megvaltoztatdsa céliabdl a miiveletet meg kell ismételni

3. A tulterhelésre adott reakcid kivalasztisa

I. izemmod - (kozepes érzékenység - gyari bedllitas) - a detektalas érzékenysége csokkentett a végallastdl vett egy fordulaton beliil,
I1. izemmad - (legnagyobb érzékenység) - a detektalas érzékenysége csokkentett a végallastol vett 1/5 tengelyfordulaton belii],
III. izemméd - (legkisebb érzékenység) - a detektalas érzékenysége csokkentett a teljes miikodési magassagban.

4 oK. N\

Ha az I. tizemmdd aktiv, akkor a motor egy
rovid mozgast végez mindkét iranyban.

Ha a II. izemmodd aktiv, akkor a motor két
rovid mozgast végez mindkét irdnyban.

Ha a III. izemmadd aktiv, akkor a motor
harom rovid mozgast végez mindkét

irdnyban.
Nem miikédd csémotor mellett Nyomjuk be és kb. 5 s ideig tartsuk ) ) ) ) o
nyomjuk be és tartsuk benyomva a benyomva a ,,FEL” billentyiit Az izemmod megvaltoztatasa céljabdl a
motorfejen 1év8 programozé K miiveletet meg kell ismételni. j
nyomégombot
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INSTRUCTIUNI DE PROGRAMARE A SERVOMOTORULUI TUBULAR DM BD

Sediul Central; Intreprinderea din Bielsko-Biata Intreprinderea din Opole
str. Warszawska 153, 43-300 Bielsko Biata, Polonia str. Gostawicka 3, 45-446 Opole, Polonia
tel. +48 33 81 95 300, fax. +48 33 82 28 512 tel. +48 77 40 00 000, fax. +48 77 40 00 006

e-mail: Aluprof@aluprof.eu

Date tehnice

- alimentare: 230 VAC / 50 Hz

- limitatoare de cursd electronice

- reactie la obstacole

- temperatura de utilizare: ~ -10°C ~ +50°C (grad de protectie [P44)

- Durata maxima de utilizare continua: 4 min.

- Unitatile de actionare pot fi conectate in paralel intre ele, ceea ce permite sa
fie controlate de la un singur conector fara a fi nevoie de sisteme de sustinere
suplimentare.

Producatorul isi asuma toleranta datelor din catalog din cauza utilizarii in
conditii diferite.

ALUPROF SA

Conectarea ser otorului la sursa de alimentare

Zasilanie 230V / PY NOTA

- Instalarea trebuie facuta de cdtre persoane autorizate

- Servomotorul este destinat pentru utilizarea in camere uscate
si nu ar trebui sa fie expus direct conditiilor meteorologice.

- Servomotorul trebuie sa fie alimentat de un circuit separat si
protejat de o sigurantd de activare rapida
de ex. intrerupator B10

- Numarul maxim de dispozitive conectate in paralel depinde de
capacitatea de preluare a comutatorului

i si de sarcina rezistentd pe termen lung a liniei de alimentare
(maxim 10 unitati de antrenare).

Cablu maro - faza (directia 1)

Cablu negru - faza (directia 2)
Cablu albastru - neutru
Cablu galben/verde - Protectie (impamantare)

Cablu alb - programarea pozitiilor limita

"In conformitate cu dispozitiile Directivei Parlamentului European si al Consiliului 2012/19 / UE din 4 iulie 2012 privind
echipamentele electrice si electronice uzate (DEEE) este interzis de a plasa echipamente uzate marcate cu simbolul unui cos de gunoi,
impreund cu alte deseuri. Utilizatorul este obligat sd transfere echipamentele utilizate cdtre un anumit punct de colectare pentru
prelucrare corespunzdtoare. Acest marcaj inseamnd, in acelasi timp, cd echipamentul a fost introdus pe piatd dupd 13 august 2005.
Aceste obligatii legale au fost introduse pentru a reduce cantitatea de deseuri generate de echipamentele electrice si electronice uzate
si pentru a asigura un nivel adecvat de colectare, de recuperare si de reciclare. In echipamentul nu mai sunt componente periculoase,
care ar avea un impact deosebit de negativ asupra mediului si a sdndtdatii umane. "



ATENTIE

Pentru ca sistemul de suprasarcina sa functioneze corect:

- se recomanda utilizarea uarcurilor de siguranta WB, WL&P sau WOCTOEASY,

vgé

- trebuie reglat cuplul maxim al servomotorului (Nm) la greutatea cortinei,

- trebuie setate pozitiile de capat superioare si inferioare.

Conectarea servomotorului cu un cablu de montaj

limentare: 230V/50Hz

S P

1. Reglarea pozitiilor de capat/limita
[ - Reglarea pozitiilor de capat cu cablul de montaj

Pozitia de capat superioara

= © OK

Porniti

Cortina ruloului va Prin apasarea din nou a butonului Cand cortina va atinge pozitia
incepe si se deplaseze de programare de pe cablul de corespunzitoare, eliberdam
in sus. montaj, crestem intervalul pozitiei butonul de programare

servomotorul in
directia sus.

de capat superioara.

Pozitia de capat inferioara

O OK

Porniti Cortina ruloului va Prin apasarea din nou a butonului Cand cortina va atinge pozitia
ser‘{om().torul in incepe sa se deplaseze de programare de pe cablul de corespunzatoare, eliberam
directia jos. in jos montaj, crestem intervalul pozitiei butonul de programare
de capat inferioara.
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IT - Reglarea pozitiilor de capat cu butonul de programare de pe capul unitatii servomotorului.

Pozitia de capat superioara

OK

Porniti Cortina ruloului va Prin apdsarea din nou a butonului Cand cortina va atinge pozitia
servomotorul in Incepe sd se deplaseze de programare de pe servomotor corespunzatoare, eliberam
directia in sus. 1 ) i
z in sus. crestem intervalul pozitiei de butonul de programare

capat superioare.

Pozitia de capat inferioara

OK

Porniti Cortina ruloului va Prin apisarea din nou a butonului Cand cortina va atinge pozitia
szrvomotorul n incepe sd se deplaseze de programare de pe servomotor corespunzdtoare, eliberdm
irectia in jos. i . e
z ) njos crestem intervalul pozitiei de butonul de programare

capat inferioare.

[l - Reglarea automata a pozitiilor de capat/limita

Pentru setarea automata a pozitiilor finale este necesar sa utilizati arcurile de siguranta WB, WL&P sau
WOCTOEASY si dispozitivele de blocare/opritori pe profilul inferior.
Mai intdi, trebuie programata pozitia de capat superioara.

Inainte de a utiliza programarea automati a pozitiilor de capit/limita, verificati dac alte pozitii de capit nu au
fost salvate in memoria servomotorului. Daca da, atunci stergeti-le mai intai pe cele existente (vedeti "stergerea
pozitiilor de capat").

Pentru a seta automat pozitiile de capat, procedati in felul urmator:

1. Porniti servomotorul in directia in sus.

2. Daca dupa atingerea pozitiei superioare, unitatea de actionare va simti o rezistent3, se va opri si se va
deplasa in directia opusa.

3. Daca dupa atingerea pozitiei inferioare, unitatea de actionare va simti o rezistentd, se va opri si se va
deplasa in directia opusa efectuand un ciclu de control.

4. Servomotorul se va opri In pozitia de capat superioara. Pozitiile de capat/ finale au fost stabilite.

Dupa efectuarea acestor actiuni, verificati daca setarile pe care le-ati facut au fost salvate.
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IV - stergerea pozitiilor de capat/limita.

OK.

Ruloul va efectua o
miscare scurta in sus.
Pozitiile de capat au fost
sterse

Porniti Dupa atingerea pozitiei superioare, Porniti Dupa atingerea pozitiei inferioare,

servomotorul in porniti si opriti sursa de alimentare servomotorul in porniti si opriti sursa de alimentare

directia in sus. (x5) in directia in sus la intervale de directia in jos (x5) in directia in jos la intervale de
0,5 secunde. 0,5 secunde

2. Functia de detectare si de retur.

4 OK.

Daca cortina ruloului se

scurtd in sus si in jos dupa

\ completd in directia opusa.

deplaseaza o data pe o distanta

detectarea unui obstacol, atunci
el va efectua 1/4 dintr-o rotatie

\

9%

4 OK.

Porniti Dupad atingerea pozitiei superioare, Porniti Dupa atingerea pozitiei inferioare, . .
Dacd ruloul va efectua doua

~N

J

Pentru a modifica modul de functionare operatia trebuie repetata.

3. Selectarea modului de functionare a sistemului de suprasarcina.

Modul I - (sensibilitate medie - stabilita in fabrica) - sensibilitatea de detectie este redusa la o rotatie a servomotorului de la pozitia de capat,
Modul II - (cea mai mare sensibilitate) sensibilitatea de detectie este redusa la 1/5 de rotatie a arborelui de la pozitia de capat,
Modul III - (cea mai micd sensibilitate) sensibilitatea de detectie este redusa pe intreaga Indltime de lucru.

4 OK. N

Daca este activat modul I, atunci servomotorul
va efectua o singurd migcare scurta in ambele
directii.

Dacd este activat modul II, atunci
servomotorul va efectua doud migcari scurte
in ambele directii.

Daca este activat modul III, atunci
servomotorul va efectua trei miscari scurte in
ambele directii.

Pentru a modifica modul de functionare

U " operatia trebuie repetatd.

Cand motorul nu functioneaza, Apdsati si tineti apasat butonul timp /
de 5 secunde.

Butonul de directie ,in sus”.

apasati si tineti apasat butonul de
programare de pe capul
servomotorului
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MANUEL DE PROGRAMMATION MOTEURS DM, SERIES BD

Site de productiona Opole
Siége: Site de Production a Bielsko-Biata ul. Gostawicka 3, 45-446 Opole, Poland
Warszawska 153, 43-300 Bielsko-Biata, Poland tel. +48 77 40 00 000, fax. +48 77 40 00 006
+48 33 81 95 300, fax. +48 33 8228 512 e-mail: Aluprof@aluprof.eu

Données Tecniques

- Alimentation: 230 VAC / 50 Hz

- Fins de courses électroniques

- Détection d’obstacle

- Température de fonctionnement: ~ -100C ~ +500C (IP44)

- temps maximum de travail continu: 4 min.

- Les motorisations peuvent étre interconnectées de facon paralléle ce qui
permet de les commander avec un seul connecteur sans devoir utiliser des
systémes auxiliaires supplémentaires.

Le fabricant se réserve la tolérance des données de catalogue en raison des
options d'utilisation en conditions variables.

Branchements

Alim 230V / 50 Hz ° NOTE

- L’installation d’'un moteur 230V doit étre réalisée par du
personnel qualifié.

- Ce moteur est congu pour étre utilisé a I'intérieur d'un coffre.
Il ne doit pas étre exposé aux intempéries.

- Ce moteur doit étre alimenté par un circuit indépendant
et protégé selon les normes en vigueur.

- La quantité maximale des motorisations connectées de facon

paralléle dépend de la capacité de court-circuit du connecteur

ainsi que de la charge longue durée du cordon d'alimentation
Fil brun - phase (direction 1) (max. 10 pcs)

Fil noir - phase (direction 2)

Fil bleu - neutre

Fil jaune-vert - masse

Fil blanc - programmation des positions

de fin de course

" Conformément aux dispositions de la directive du Parlement européen et du Conseil 2012/19 / UE du 4 juillet 2012 sur les déchets
d'équipements électriques et électroniques (DEEE), il est interdit de placer du matériel d'occasion avec d'autres déchets, marqués avec
Symbole de poubelle roulée. Les utilisateurs sont obligés de transférer leur équipement utilisé a un point de collecte désigné pour un
traitement approprié. Le marquage signifie, en méme temps, que l'équipement a été mis sur le marché apres le 13 aotit 2005.

Ces obligations légales ont été introduites pour réduire la quantité de déchets générés par les déchets d'équipements électriques et

électroniques et pour assurer un niveau approprié de collecte, de récupération et de recyclage. L'équipement ne contient pas de
composants dangereux, ce qui aurait un impact particuliérement négatif sur I'environnement et la santé humaine.”
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NOTE

Pour un fonctionnement correct de la détection d’obstacles

- Il est recommandé d’utiliser des attaches rigides WB, WL&P or WOCTOEASY

- il est également recommandé des butées en partie basse,

&7 S

- Ajustez le couple maximum du moteur en fonction du poids du tablier,

- Les fins de course haute et basse doivent étre réglées.

Raccordement du moteur a l'aide du cable de montage

Alim 230V /50 Hz

S B

1. Programmation des fins de course
[ - Programmation de fins de course a l'aide de cable de montage

Fin de course haut

O OK

Lorsque le tablier atteint
la position adéquate, relacher
le bouton de programmation.

motorisation dans bouton de programmation

le sens de la montée

Démarrer la Le tablier du volet maintenir un appui sur le
commencera a se

déplacer vers le haut.

Fin de course bas

O OK

Démarrer la Le tablier du volet [ maintenir un appui sur le ]

Lorsque le tablier atteint
la position adéquate, relacher
le bouton de programmation.

motorisation dans le commencera i se bouton de programmation
sens de la descente.

déplacer vers le bas.
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Il - Programmation de fins de course a I'

ide du bouton sur la téte.

Fin de course haut

Démarrer la
motorisation dans
le sens de la montée

OK

Le tablier du volet
commencera a se
déplacer vers le haut.

'En appuyant consécutivement
sur le bouton de programmation
sur le cable de montage, 1'étendue
de la position supérieure
de fin de course s'élargit.

Lorsque le tablier atteint
la position adéquate, relacher
le bouton de programmation.

Fin de course bas

Démarrer la
motorisation dans le
sens de la descente.

OK

Le tablier du volet

commencera a se
déplacer vers le bas.

En appuyant consécutivement
sur le bouton de programmation
sur la téte de la motorisation,
I'étendue de la position inférieure
de fin de course s'élargit.

Lorsque le tablier atteint
la position adéquate, relacher
le bouton de programmation.

[l - Réglage automatique des fins de course

La fonction de réglage automatique de position de fin de course nécessite l'utilisation des attaches WB, WL&P ou
WOCTOEASY ainsi que des bouchons ou des tampons dans la plinthe inférieure.

Dans un premier temps, il convient de programmer la position supérieure de fin de course.

Avant d'utiliser la fonction de programmation automatique des fins de course, il convient de vérifier si la mémoire du moteur
ne retient pas d'autres positions de fin de course. Si ceci est le cas, il convient de les supprimer (voir le point "suppression
des positions de fin de course").

Afin de régler automatiquement les positions de fin de course, il convient de procéder comme suit :

1.
2.

4.

Démarrer la motorisation dans le sens vers de la montée.

Lorsque le moteur atteint la position supérieure et détecte une résistance, il s'arrétera et repartira dans le sens

opposé.

Lorsque le moteur atteint la position inférieure et détecte une résistance, il s'arrétera et repartira dans le sens

opposé en effectuant un cycle de controle.

Le moteur s'arrétera en position supérieure de fin de course. Les fins de course ont été réglées.

Apres I'exécution de ces opérations, il convient de vérifier si les réglages introduits ont été sauvegardés.
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[V - suppression des positions de fin de course

OK.

Le volet effectuera un

mouvement bref vers le
haut. Les fins de course
ont été supprimées.

Démarrer la
motorisation dans
le sens de la montée

Lorsque la position supérieure est
atteinte, allumer et couper

I'alimentation (x5) dans le sens de la

montée a 0,5 s intervalles.

2. Fonction résistance et rebond

Démarrer la

motorisation dans le
sens de la descente.

Lorsque la position inférieure est

atteinte, allumer et couper

I'alimentation (x5) dans le sens de la

descente a 0,5 s intervalles.

Démarrer la
motorisation dans
le sens de la montée

Lorsque la position supérieure est
atteinte, allumer et couper
I'alimentation (x3) dans le sens de la
montée a 0,5 s intervalles.

Démarrer la
motorisation dans le
sens de la descente.

Lorsque la position inférieure est
atteinte, allumer et couper
I'alimentation (x5) dans le sens de la
descente a 0,5 s intervalles.

4 OK. )
Sile volet effectue des mouvements
brefs dans les deux sens, suite ala
rencontre d'un obstacle, le moteur
effectuera 1/4 de pleine rotation
\ dans le sens opposé. /

@ OK. A

Sile volet effectue deux mouvements

brefs dans les deux sens, le moteur
s'arrétera suite a larencontre d'un

\_ obstacle. _J

ATTENTION !

Afin de changer le mode, reprendre la méme opération.

3. Réglage de la sensibilté

Mode I (sensibilité moyenne - réglage usine) - La sensibilité de détection diminue d'une rotation du moteur a partir de la position finale.
Mode II (sensibilité moyenne) - La sensibilité de détection diminue de 1/5 de la rotation de I'arbre a partir de la position finale.
Mode III (the lowest sensitivity) - La sensibilité de détection a diminué sur toute la hauteur de travail.

Le moteur arrété, appuyer sur la
touche de programmation installée
sur la téte du moteur et tout en la

Apuyer pendant 5 sec.
sur la touche « HAUT ».

gardant enfoncée
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Sile mode 1 est actif
1vaetvient.

Sile mode 2 est actif
2 vaetvient.

Sile mode 3 est actif
3 vaetvient.
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Pour changer le mode, répéter la procedure.
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PROGRAMMEERHANDLEIDING VOOR DE MOTOR DM-SERIE BD

Productiebedrijf te Opole
Centrale; Productiebedrijf te Bielsko - Biata ul. Gostawicka 3, 45-446 Opole, Polen
ul. Warszawska 153, 43-300 Bielsko Biata, Polen tel. +48 77 40 0, fax. +48 33 40 6
tel. +48 33 81 95 300, fax. +48 33 82 28 512 e-mail: Aluprof@aluprof.eu

Technische specificatie

- voeding: 230 VAC / 50 Hz

- elektronische eindschakelaars

- reageert op obstakels

- werktemperatuur: ~ -10°C ~ +50°C (beschermingsgraad 1P44)

- Maximale ongebroken werktijd: 4 min.

- Motoren kunnen parallel met elkaar worden geschakeld waardoor het
mogelijk is om ze met één schakelaar te besturen zonder het gebruik van extra
ondersteunende systemen.

De fabrikant is niet aansprakelijk voor afwijkingen van de catalogusgegevens
vanwege gebruik onder afwijkende omstandigheden.

Aansluitschema

Voeding 230V / 50 Hz ° WAARSCHUWING

©

- De montage van de motor moet worden uitgevoerd
door bevoegde personen.

- De buismotor is bestemd voor gebruik in droge ruimtes
en mag niet worden blootgesteld aan de directe werking
van weersomstandigheden.

- De buismotor moet worden gevoed door een
afzonderlijk circuit en beveiligd met een snelwerkende
zekering bijv. een installatieautomaat van het type B10

- Het maximale aantal parallel geschakelde motoren
Bruine lijn - fase (richting 1) is afthankelijk van de kortsluitvastheid van de automaat
Zwarte lijn - fase (richting 2) en de langdurige belasting van de voedingsleiding

Blauwe lijn - neutraal (max. 10 st.)

Geelgroen lijn - aarding

Wit lijn - programmeren van eindposities

Conform de voorschriften van Richtlijn 2012/19/EU van het Europees Parlement en de Raad van 4 juli 2012 betreffende afgedankte
elektrische en elektronische apparatuur (AEEA) is het verboden om afgedankte apparatuur die is gemarkeerd met het symbool van een
doorgekruiste verrijdbare afvalbak samen met ander afval aan te bieden. De gebruiker is verplicht om de afgedankte apparatuur aan te
bieden bij het aangewezen verzamelpunt, teneinde het op de juiste wijze te kunnen verwerken. De aanduiding betekent tegelijkertijd dat
de apparatuur op de markt is gebracht na 13 augustus 2005. Bovengenoemde wettelijke verplichtingen zijn ingevoerd om de hoeveelheid
afval uit afgedankte elektrische en elektronische apparatuur te beperken en te zorgen voor een voldoende niveau van inzameling,
hergebruik en recycling. In de apparatuur bevinden zich geen gevaarlijke componenten die een bijzonder negatieve invioed op het milieu
en de gezondheid hebben."
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LET OP

Om het overbelastingssysteem goed te laten werken:

- is het aanbevolen om ophangelementen WB, WL&P of WOCTOEASY te gebruiken,

P!

- is het aanbevolen om afsluitdoppen of buffers in de onderlat te gebruiken,

vgs

- moet het maximale koppel van de buismotor (Nm) aangepast worden aan het gewicht van het pantser,

o By
‘ o
-8/
e/

- moeten de bovenste en onderste eindposities worden ingesteld.

De buismotor m.b.v. een montagekabel aansluiten

Voeding 230V/50Hz

S - 3

1. Eindposities instellen
[ - Eindposities afstellen m.b.v. de montagekabel

Bovenste eindpositie

S O
N OK

Schakel de Het rolluikpantser Met elke druk op de Laat de programmeerknop los
aandrijving in de begint omhoog te gaan programmeerknop op de wanneer het pantser de
richting omhoog in montagekabel wordt het bereik van gewenste positie bereikt

de bovenste eindpositie vergroot

Onderste eindpositie

OK
O 1 O

Schakel de Het rolluikpantser Met elke druk op de
aandrijving in de begint omlaag te gaan
richting omlaag in

Laat de programmeerknop los
programmeerknop op de wanneer het pantser de
montagekabel wordt het bereik van gewenste positie bereikt

de onderste eindpositie vergroot
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IT - Eindposities afstellen m.b.v. de knop op de buismotorkop

Bovenste eindpositie

OK

1

Sc}.lla]fel d.e [ Hlet rolluikpantser ] Met elke druk op de Laat de programmeerknop
rii]‘l?:]‘g:ig;d?n begint omhoog te gaan programmeerknop op de los wanneer het pantser de
g g buismotorkop wordt het bereik van gewenste positie bereikt

de bovenste eindpositie vergroot

Onderste eindpositie

OK

!

SC}.l.akel d,e [ Het rolluikpantser ] Met elke druk op de Laat de programmeerknop
r?cal?g;uv;nmgl ;1; di(; begint omlaag te gaan programmeerknop op de los wanneer het pantser de
g s buismotorkop wordt het bereik van gewenste positie bereikt

de onderste eindpositie vergroota

[II - Automatische instelling van de eindposities

Voor het automatisch instellen van eindposities is het noodzakelijk dat de ophangelementen WB, WL&P of
WOCTOEASY en afsluitdoppen of buffers in de onderlat worden gebruikt.

Als eerste moet de bovenste eindpositie worden geprogrammeerd.

Controleer, alvorens de automatische programmering van eindposities te gebruiken, of er in het geheugen van
de buismotor geen andere eindposities zijn opgeslagen. Zo ja, verwijder deze (zie "Eindposities verwijderen").

Ga als volgt te werk om de eindposities automatisch in te stellen:
1. Schakel de aandrijving in de richting omhoog in.

2. Nahet bereiken van de bovenste positie voelt de aandrijving weerstand, stopt en begint in de
tegenovergestelde richting te draaien.

3. Nahet bereiken van de onderste positie voelt de aandrijving weerstand, stopt en begint in de
tegenovergestelde richting te draaien om de controlecyclus uit te voeren.

4. De aandrijving stopt in de bovenste eindpositie. De eindposities zijn ingesteld.

Controleer na het voltooien van deze stappen of de ingevoerde instellingen zijn opgeslagen.
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IV - Eindposities verwijderen

OK.
De sluiter gaat een tijdje
omhoog. De eindposities
zijn verwijderd.

Schakel de Zodra de bovenste positie is bereikt, Schakel de
aandrijving in de schakel de voeding in de richting aandrijving in de
richting omhoog in omhoog met een tussentijd van 0,5s richting omlaag in

in en uit (5x)

Zodra de onderste positie is bereikt,
schakel de voeding in de richting
omlaag met een tussentijd van 0,5s
in en uit (5x).

2. Automatische terugkeer van de buismotor bij het tegenkomen van een obstakel

OK.

Als het rolluik korte bewegingen in
beide richtingen heeft gemaakt, maakt
de aandrijving na ontdekking van een
obstakel een 1/4 volle omwenteling
in de tegengestelde richting

OK.

Schakel de Zodra de bovenste positie is bereikt, Schakel de Zodra de onderste positie is bereikt, Als het rolluik twee korte bewegingen
aandrijving in de schakel de voeding in de richting aandrijving in de schakel de voeding in de richting in beide riChtin_e“ heeftgemagkt, stop
richting omhoog in omhoog met een tussentijd van 0,5s richting omlaag in omlaag met een tussentijd van 0,5s de aandrijving "ss‘;’lt(dfldqng
in en uit (3x) in en uit (3x). van een obstaxe

LET OP!!!
Herhaal de handeling om de modus te veranderen

3. Reactie op overbelasting selecteren

Modus I (gemiddelde gevoeligheid - fabrieksinstelling) - de detectiegevoeligheid is verminderd met één draaiing van de aandrijving ten opzichte van de randpositie;
Modus II - (grootste gevoeligheid) de detectiegevoeligheid is verminderd met 1/5 draaiing van de as ten opzichte van de randpositie;
Modus IIT - (grootste gevoeligheid) verminderde detectiegevoeligheid over de hele werkhoogte.

4 OK. N

Wanneer modus I actief is voert het aandrijfmechanisme één
korte beweging in beide richtingen uit.

Wanneer modus II actief is voert het aandrijfmechanisme
twee korte bewegingen in beide richtingen uit.

Wanneer modus III actief is voert het aandrijfmechanisme drie
korte bewegingen in beide richtingen uit.

Om de modus te wijzigen moet u de operatie herhalen.

Houd bij een niet-werkende motor Ingedrukt en houd vervolgens \ /
de programmeerknop op de kop van gedurende ca. 5 sec de richtingsknop
het aandrijfmechanisme "OMHOOG" ingedrukt.
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