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1) General precautions: safety - installation - use

WARNING
ATTENTION

ATTENTION

ATTENTION

Important safety instructions. Follow all instructions as improper installation may cause serious damage

Important safety instructions. It is important for you to comply with these instructions for your own and other

people’s safety. Keep these instructions

e This product is not intended to be used by persons (including children) whose physical, sensory or mental capacities
are reduced, or who lack the necessary experience or skill, unless supervised or instructed on how to use the product
by a person responsible for their safety

e Children must not play with the appliance

e Do not allow children to play with the fixed control devices of the product. Keep the remote controls out of reach of
children

e Check the system periodically, in particular all cables, springs and supports to detect possible imbalances, signs of
wear or damage. Do not use if repairs or adjustments are necessary, since installation failure or an incorrectly balanced
door may cause injury

¢ (Cleaning and maintenance to be carried out by the user must not be carried out by unsupervised children

In order to avoid any danger from inadvertent resetting of the thermal cut-off device, this appliance must not be powered

through an external switching device, such as a timer, or connected to a supply that is regularly powered or switched off

by the circuit

* Provide a disconnection device (not supplied) in the plant’s mains power supply, with a contact opening distance that
permits complete disconnection under the conditions dictated by overvoltage category |lI

According to the most recent European legislation, the implementation of an automation system must comply with the

harmonised standards provided by the Machinery Directive in force, which enables declaration of the presumed conform-

ity of the automation. Taking this into account, all operations regarding connection to the electricity grid, as well as product

testing, commissioning and maintenance, must be performed exclusively by a qualified and skilled technician!

e Before commencing the installation, check the “Technical characteristics” (in this manual), in particular whether this
product is suitable for automating your guided part. If it is not suitable, DO NOT continue with the installation

e The product cannot be used before it has been commissioned as specified in the chapter on “Testing and commis-
sioning”

¢ The packing materials of the product must be disposed of in compliance with local regulations

e Before proceeding with the installation of the product, check that all materials are in good working order and suited to
the intended applications

¢ The manufacturer assumes no liability for damage to property, items or persons resulting from non-compliance with the
assembly instructions. In such cases the warranty for material defects is excluded

e Before working on the system (maintenance, cleaning), always disconnect the product from the mains power supply

¢ Handle the product with care during installation, taking care to avoid crushing, denting or dropping it, or allowing con-
tact with liquids of any kind. Keep the product away from sources of heat and naked flames. Failure to observe the
above can damage the product, and increase the risk of danger or malfunction. If this should happen, stop installation
immediately and contact Customer Service.

e |f the power cable is damaged, it must be replaced by the manufacturer or by an appointed servicing company or
similarly qualified person in order to prevent any form of risk

e Keep persons away from the gate when it is operating

e \When operating the gate, keep an eye on the automated mechanism and keep all bystanders at a safe distance until
the movement has been completed

e Do not operate the automation if anyone is working on it; disconnect its power supply before permitting such work to
be done

INSTALLATION PRECAUTIONS
e Before installing the gearmotor, make sure that its mechanical equipment is in good working order, balanced and that the gate moves

properly

e Make sure that nothing can be trapped between the moving and fixed parts while the gate is moving

e Make sure that the controls are at a safe distance from the moving parts, while allowing a good view of them.
Unless a keyswitch is used, the controls should be installed at least 1.5m off the ground and should not be accessible

¢ [f the opening movement is controlled by a fire system, make sure that any windows larger than 200mm are closed by the controls
e After installing the gearmotor, make sure that the mechanical assemblies, protective equipment and all manual commands operate

properly

e Permanently affix the manual operation label next to the manual control
¢ [f the gate or door being automated has a pedestrian gate, then the system must include a control device that will inhibit the operation of
the motor when the pedestrian gate is open
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Product description and applications

/

ROBUS is a line of irreversible electromechanical gearmotors for the  operates with electric power. In the event of a power failure, the
automation of sliding gates. It is equipped with an electronic control ~ gearmotor can be released using a special key in order to move
unit and connector for the optional SMXI or SMXIS radiocontrol ~ the gate manually. Alternatively, there is the PS124 buffer battery
receiver. The electrical connections to external devices have been  (optional accessory) which makes it possible to use the gate also
simplified through the use of “BLUEBUS”, a technique by which  during the event of a power failure.
several devices can be connected up using just 2 wires. ROBUS
Other products are also part of the ROBUS ling, the difference of which is described in table 1.
Table 1: comparison of the ROBUS gearmotor main characteristics
RB400 RB600 / RB600P RB1000 / RB250HS RB500HS
RB1000P
Gate length limit (m) 8 8 8 8 8
Weight limit (kg) 400 600 1000 250 500
Power (V) 24 24 24 24 24
Power draw (A) 1,1 2,5 2,3 2,1 2,2
Power (W) 250 515 450 430 450
Speed (m/s) 0,34 0,31 0,28 0,4 0,43
Peak thrust 12 Nm 18 Nm 27 Nm 9 Nm 13,2 Nm
Force (N) 400 600 900 310 360
Cycles (cycles/hour)
- gate length up to 4 m 35 40 50 20 20
- gate length up to 8 m 20 20 25 10 10
IP protection rating 44 44 44 44 44
Working temp. (°C) -20 + 50 -20 + 50 -20 + 50 -20 + 50 -20 + 50
Dimensions (mm) 330 x 195 x277h | 330 x 212 x303h | 330 x 212 x 303h | 330 x 195 x 277h | 330 x 212 x 303h
Weight (kg) 8 11 13 8 11
Control unit RBA3/C RBA3/C RBA3/C RBA3/HS RBA3/HS
Note: 1 kg = 9,81N for example: 600N = 61 kg
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2.1) Operating limits

Chapter 8 “Technical Characteristics” provides the only data needed
to determine whether the products of the ROBUS line are suitable
for the intended application.

The structural characteristics of ROBUS make it suitable for use on
sliding leaves in conformity with the limits indicated in table 2.

The effective suitability of ROBUS to automate a particular sliding
gate depends on the friction as well as other correlated factors, such
as ice, that could interfere with the movement of the leaf.

For an effective control it is absolutely vital to measure the force nec-
essary to move the leaf throughout its entire run and ensure that this
is less than half of the “nominal torque” indicated in chapter 8 “Tech-
nical characteristics” (a 50% margin on the force is recommended,
as unfavourable climatic conditions may cause an increase in the

friction); furthermore, it is necessary to take into consideration the
data indicated in table 1 to establish the number of cycles/hour,
consecutive cycles and maximum speed allowed.

/

English — 3




The length of the leaf makes it possible to determine both the maximum number of cycles per hour and consecutive cycles, while the weight
makes it possible to determine the reduction percentage of the cycles and the maximum speed allowed. For example, for ROBUS 1000 if
the leaf is 5 m long it will be possible to have 33 cycles/hour and 16 consecutive cycles. However, if the leaf weighs 700 kg, they must be
reduced to 50%, resulting in 16 cycles/hour and 8 consecutive cycles, while the maximum speed allowed is V4: fast. The control unit has a
limiting device which prevents the risk of overheating based on the load of the motor and duration of the cycles. This device triggers when
the maximum limit is exceeded. The manoeuvre limiting device also measures the ambient temperature reducing the manoeuvre further when
the temperature is particularly high.

The “durability” estimate is shown in chapter 8 “Technical characteristics”, which is the average useful life of the product. The value is deeply
influenced by the severity index of the manoeuvre, this being the sum of all factors that contribute to wear. To perform this estimate, all severity
indexes in table 4 must be totalle d, then the estimated durability in the graph must be checked with the total result.

For example, when ROBUS 1000 is fitted to a gate weighing 650 kg and 5m in length, equipped with photocells and without other stress
related elements, it obtains a severity index equal to 50% (30+10+10). From the graph the estimated durability is equal to 80,000 cycles.

Table 2: durability estimate in relation to the manoeuvre severity index

f:"e"ty index | pB400 | RB600 | RB1000 | RB250HS | RB500HS Durability in cycles
Leaf weight (kg)
Up to 200 30 10 5 60 30
200 = 400 60 30 10 - 40
400 + 500 - 50 20 - 60 2 260.000 -

. _ _ _ _ [&)
500 + 600 30 3240 000 \
600 = 800 - - 40 - - £

2 220.000
800 + 900 - - 50 - - 5
900 + 1000 : : 60 - . | 5200000 \
Leaf length (m) 180.000 \
Upto4 10 10 5 15 15 160.000 \
4+6 20 20 10 25 25 140.000
6+8 35 35 20 40 35 120.000 \
8-10 - - 85 - - 100.000 N\
10+12 - - 50 - - 80.000
Other stress related elements
(to be taken into consideration if the probability that they occur is grea- 60.000 N
ter than 10%) 40.000 \
Surrounding 10 10 10 10 10 20,000 SN
temperature '
greater than 0
40°C or lower X R O® R R 2R R
than 0°C or 2 8 8 § 8 8 R &8 &8 8
humidity greater T
than 80%
i i [o)

Presence of 15 15 15 15 15 Severity index %
dust and sand
Presence of 20 20 20 20 20
salinity
Photo mano- 15 15 10 20 20
euvre interrup-
tion
Stop manoeuvre 25 25 20 30 30
interruption
Speed greater 20 20 15 25 25
than “L4 fast”
Thrust active 25 25 20 25 25
Severity index total%:
Note: if the severity index exceeds 100%, this means that the conditions are beyond the acceptable limits; a larger model is therefore
advised.

N /
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2.2) Typical system

Figure 2 shows a typical system for automating a sliding gate using ROBUS
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Key-operated selector switch
Photocells on post
Photocells

Main fixed edge (optional)
Main movable edge

“Open” stop bracket

Rack

NOoO G WON=

8 Secondary fixed edge (optional)
9 Flashing light with incorporated aerial

10 ROBUS

11 “Closed” stop bracket
12 Secondary movable edge (optional)

13 Radio-transmitter

N
/

2.3) List of cables

Figure 2 shows the cables needed for the connection of the devices in a typical installation; table 3 shows the cable characteristics.

A The cables used must be suitable for the type of installation; for example, an HO3VV-F type cable is recommended for indo-

or applications, while HO7RN-F is suitable for outdoor applications.

Table 3: List of cables

AN

Connection Cable type Maximum length allowed

A: Power line 1 3x1,5mm?cable 30m (note 1)

B: Flashing light with aerial 1 2x0,5mm? cable 20m

1 RG58 type shielded cable 20m (recommended less than 5 m)

C: Photocells 1 2x0,5mm?cable 30m (note 2)

D: Key-operated selector switch 2 2x0,5mm?cable (note 3) 50m

E: Fixed edges 1 2x0,5mm?cable (note 4) 30m

F: Movable edges 1 2x0,5mm?cable (note 4) 30m (note 5)

Note 1: power supply cable longer than 30 m may be used provided it has a larger gauge, e.g. 3x2,5mm?, and that a safety grounding

system is provided near the automation unit.
Note 2: If the “BLUEBUS” cable is longer than 30 m, up to 50 m, a 2x1mm?cable is needed.
Note 3: A single 2x0,5mm? cable can be used instead of two 4x0,5mm? cables.

Note 4: Please refer to Chapter “7.3.2 STOP Input” in situations where there is more than one edge, for information about the type of con-

nection recommended by the manufacturer.

Note 5: special devices which enable connection even when the leaf is moving must be used to connect movable edges to sliding leaves.

/
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Installation

N

regulations, and the directions provided in this manual.

/ A The installation of ROBUS must be carried out by qualified personnel in compliance with current legislation, standards and

/

3.1) Preliminary checks
Before proceeding with the installation of ROBUS you must:

eCheck that all the materials are in excellent condition, suitable for
use and that they conform to the standards currently in force.

* Make sure that the structure of the gate is suitable for automation.

* Make sure that the weight and dimensions of the leaf fall within
the specified operating limits provided in chapter “2.1 Operating
limits”.

e Check that the force required to start the movement of the leaf is
less than half the “maximum torque”, and that the force required
to keep the leaf in movement is less than half the “nominal torque”.
Compare the resulting values with those specified in Chapter “8
Technical Characteristics”. The manufacturers recommend a 50%
margin on the force, as unfavourable climatic conditions may
cause an increase in the friction.

e Make sure that there are no points of greater friction in the opening
or closing travel of the gate leaves.

* Make sure there is no danger of the gate derailing.

* Make sure that the mechanical stops are sturdy enough and that
there is no risk of the deformation even when the leaf hits the
mechanical stop violently.

* Make sure that the gate is well balanced: it must not move by itself
when it is placed in any position.

eMake sure that the area where the gearmotor is fixed is not subject
to flooding. If necessary, mount the gearmotor raised from the
ground.

* Make sure that the installation area enables the release of the
gearmotor and that it is safe and easy to release it.

¢ Make sure that the mounting positions of the various devices are
protected from impacts and that the mounting surfaces are suf-
ficiently sturdy.

e Components must never be immersed in water or other liquids.

e Keep ROBUS away from heat sources and open flames; in acid,
saline or potentially explosive atmosphere; this could damage
ROBUS and cause malfunctions or dangerous situations.

e [f there is an access door in the leaf, or within the range of move-
ment of the gate, make sure that it does not obstruct normal travel.
Mount a suitable interblock system if necessary.

¢ Only connect the control unit to a power supply line equipped with
a safety grounding system.

* The power supply line must be protected by suitable magneto-
thermal and differential switches.

* A disconnection device must be inserted in the power supply
line from the electrical mains (the distance between the contacts
must be at least 3.5 mm with an overvoltage category of ll) or
equivalent system, for example an outlet and relative plug. If the
disconnection device for the power supply is not mounted near the
automation, it must have a locking system to prevent unintentional,
unauthorised connection.

/
~
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3.2) Installation of the gearmotor

The gearmotor must be fastened directly to an already existing
mounting surface using suitable means, for example expansion
screw anchors. Otherwise, in order to fasten the gearmotor the
installer must:

1. Dig a foundation hole with suitable dimensions referring to Figure 3.

2. Prepare one or more conduits for the electrical cables as shown
in figure 4.

3. Assemble the two clamps on the foundation plate setting one nut
underneath and one on top of the plate. The nut underneath the
plate must be as shown in Figure 5 screwed so that the threaded

0+10 | | |

. . x X
3 [111811]
192 O
330 0+50
)
| [ | 0+10] .~
x x . x
) —
O- 192
0+50 330

part protrudes above the plate by approximately 25+35 mm.

. Pour the concrete and, before it starts to harden, set the founda-
tion plate to the values shown in Figure 3. Check that it is parallel
to the leaf and perfectly level (Figure 6). Wait for the concrete to
harden completely.

. Remove the 2 upper nuts of the plate and then place the gearmo-
tor onto them. Check that it is perfectly parallel to the leaf, then
screw the two nuts and washers supplied, as shown in Figure 7.

/
~
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If the rack is already present, once the gearmotor has been fastened,

use the adjustment dowels as shown in Figure 8 to set the pinion of

ROBUS to the right height, leaving 1+2 mm of play from the rack.

Otherwise, in order to fasten the rack the installer must:

6. Release the gearmotor as shown in “Release and manual move-
ment” paragraph in the Chapter “Instructions and Warnings for
users of the ROBUS gearmotor”.

7. Open the leaf up completely and place the first piece of the rack
on the pinion. Check that the beginning of the rack corresponds
to the beginning of the leaf, as shown in Figure 9. Leave a 1+2
mm play between the rack and the pinion, then fasten the rack
to the leaf using suitable means.

A In order to prevent the weight of the leaf from affecting the gear-
motor, it is important that there is a play of 1+2 mm between the rack
and the pinion as shown in Figure 10.

8. Slide the leaf, using the pinion as a reference point for the fastening
the other elements of the rack.

9. Cut away the exceeding part of the rack.

10. Open and close the gate several times and make sure that the
rack is aligned with the pinion with a maximum tolerance of 5 mm.
Moreover, check that the play of 1+2 mm has been respected along
the entire length between the pinion and the rack.

11. Thoroughly tighten the two fixing nuts of the gearmotor making sure
it is well fastened to the ground. Cover the fixing nuts with the rela-
tive caps as shown in figure 11.

12. Fix the limit switch bracket as described below (for versions

RB60OOP and RB1000P, fix the bracket as described in paragraph

“8.3 Fixing of the limit switch bracket on versions with inductive limit

switch”):

* Manually place the leaf in the open position leaving at least 2-3 cm
from the mechanical stop.

¢ Slide the bracket along the rack in the opening direction until the
limit switch cuts-in. Then bring the bracket forward by at least 2
cm and secure it to the rack with the appropriate dowels, as in fig.
12.

e Perform the same operation for the closure limit switch.

Lock the gearmotor as shown in “Release and manual movement”

paragraph in the Chapter “Instructions and Warnings for Users”

13.

3.3) Fixing of the limit switch bracket on versions with inductive limit switch

The limit switch bracket must be fixed as described below for the
RB600P and RB1000P versions that utilise the inductive limit switch.

1. Manually place the leaf in the open position leaving at least
2-3 cm from the mechanical stop.

2. Slide the bracket along the rack in the opening direction until
the corresponding LED switches off, as in fig. 13. Then bring the
bracket forward by at least 2 cm and secure it to the rack with
the appropriate dowels.

3. Manually place the leaf in the closed position leaving at least 2-3
cm from the mechanical stop

4. Slide the bracket along the rack in the closing direction until the
corresponding LED switches off. Then bring the bracket forward
by at least 2 cm and secure it to the rack with the appropriate
dowels.

A The ideal distance of the bracket for inductive limit switch-
es is between 3 and 8 mm as indicated in fig. 14.

£3+8
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3.4) Installation of the various devices
If other devices are needed, install them following the directions provided in the corresponding instructions. Check this in paragraph “3.6
Description of electrical connections” and the devices which can be connected to the ROBUS in Figure 2.

~

3.5) Electrical connections

Only carry out electrical connections once the electricity

supply to the system has been switched off. Disconnect any
buffer batteries present.

1. Remove the protection cover in order to access the electronic control unit

of the ROBUS. The side screw must be removed, and the cover lifted
upwards.

. Remove the rubber membrane which closes the hole for passage of the

cables and insert all the connection cables towards the various devices,
leaving a length of 20+30 cm longer than necessary. See Table 5 for
information regarding the type of cables and Figure 2 for the connections.

. Use a clamp to collect together and join the cables which enter the

gearmotor. Place the clamp just underneath the hole the cables enter
through.

Make a hole in the rubber membrane which is slightly smaller than the

diameter of the cables which have been collected together, and insert
the membrane along the cables until you reach the clamp. Then put
the membrane back in the slot of the hole the cables pass through.
Lay a second clamp for collecting the cables which are set just above
the membrane.

4. Connect the power cable to the appropriate terminal as shown in figure

5.

6.

15, then block the cable at the first cable block ring using the clamp.
Connect up the other cables according to the diagram in Figure 17.
The terminals can be removed in order to make this work easier.
Once the connections have been completed, block the cables collected
in the second cable block ring using clamps. The excess of the aerial
cable must be blocked to the other cables using another clamp as shown
in Figure 16.

/
~
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k See paragraph “7.3.5 ROBUS in Slave mode” for the connection of 2 motors on opposite leaves.
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3.6) Description of the electrical connections

The following is a brief description of the electrical connections; for
further information please read “7.3 Adding or Removing Devices”
paragraph.

FLASH: output for one or two “LUCYB” or similar type flashing
lights with single 12V maximum 21W bulb.

S.C.A.: “Open Gate Light” output. An indication lamp can be con-
nected (24V max. 4W). It can also be programmed for other func-
tions; see paragraph “7.2.3 Level two functions”.

BLUEBUS: compatible devices can be connected up to this ter-
minal. They are connected in parallel using two conductors only,
through which both the electricity supply and the communication
signals travel. For more useful information about BLUEBUS see
also Paragraph “7.3.1 BLUEBUS”.

STOP: input for the devices which block or eventually stop the
manoeuvre in progress. Contacts like “Normally Closed”, “Normally
Open” or constant resistance devices can be connected up using
k special procedures on the input. For more useful information about

STOP see also Paragraph “7.3.2 STOP Input”.

STEP-BY-STEP: input for devices which control Step-by-Step
movement. It is possible to connect “Normally Open” devices up to
this input.

OPEN: input for devices which control only the opening move-
ment. It is possible to connect “Normally Open” devices up to this
input.

CLOSE: input for devices which control only the closing move-
ment. It is possible to connect “Normally Open” devices up to this
input.

AERIAL: connection input for the radio receiver aerial (the aerial is
incorporated in LUCY B).

~

4) Final checks and start up

The manufacturers recommend you position the leaf at approximately half travel before starting the checking and start up phase of the auto-
mation. This will ensure the leaf is free to move both during opening and closure.

Y4

4.1) Choosing the direction

The direction of the opening manoeuvre must be chosen depending
on the position of the gearmotor with respect to the leaf. If the leaf
must move left for opening, the selector must be moved towards
left as shown in Figure 18; alternatively, if the leaf has to move right
during opening, the selector must be moved towards the right as
shown in Figure 19

L]
o
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/4.2) Power supply connection

The connection of ROBUS to the mains must be made
by qualified and experienced personnel in possession of the
necessary requisites and in full respect of the laws, provisions
and standards currently in force.

As soon as ROBUS is energized, you should check the following:

1. Make sure that the “BLUEBUS” LED flashes regularly, with about
one flash per second.

2. Make sure that the LED’s on the photocells flash (both on TX and
RX); the type of flashing is not important as it depends on other
factors.

N

3. Make sure that the flashing light connected to the FLASH output
and the lamp LED connected to the “Open Gate Indicator” output
are off.

If the above conditions are not satisfied, you should immediately

switch off the power supply to the control unit and check the electri-

cal connections more carefully.

Please refer to Chapter “7.6 Troubleshooting” for further information

about finding and analysing failures.

AN

4.3) Recognition of the devices

1. Press keys [A] and [Set] and hold them down

After connecting up the power supply, the control unit must be made to recognise the devices connected up to the BLUEBUS and STOP
inputs. Before this phase, LEDs L1 and L2 will flash to indicate that recognition of the devices must be carried out.

2. Release the keys when L1 and L2 LED’s start flashing very quickly (after approx. 3 s)

3. Wait a few seconds for the control unit to finish recognizing the devices

4. When the recognition stage is completed the STOP LED must remain on while the
L1 and L2 LED’s must go off (LEDs L3 and L4 will eventually start flashing).

The connected devices recognition stage can be repeated at any time, even after the installation (for example, if a device is installed); for
k performing the new recognition see paragraph “7.3.6 Recognition of Other Devices”.

/
~
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4.4) Recognizing the length of the leaf

tion points and the partial opening point.

1. Press keys [Set] and [¥] and hold them down

After recognizing the devices, L3 and L4 LED’s start flashing; the control unit must recognize the length of the gate. During this stage, the
length of the leaf is measured from the closing limit switch to the opening limit switch. This measurement is required to calculate the decelera-

2. Release the keys when the manoeuvre starts (after approx. 3 s)

3. Check the manoeuvre in progress is an opening manoeuvre. Otherwise, press the [Stop] key and
carefully check Paragraph “4.1 Choosing the Direction”, then repeat the process from Point 1.

noeuvre will start immediately afterwards.

4. Wait for the control unit to open the gate until it reaches the opening limit switch; the closing ma-

5. Wait for the control unit to close the gate.

Gate length learning mode 2 for models 250HS and 500HS

This configures:
® “Deceleration” at the 10 cm position in opening and closing;

e 100% “motor speed setup” for opening and closing (extremely fast mode, see table 8).

This mode is enabled during device recognition by holding down the [Stop] and [Close] keys for more than 8 seconds. Leds L3 and L4 now
start flashing very quickly, at which point you can release the [Stop] and [Close] keys.

If the above conditions are not satisfied, you should immediately switch off the power supply to the control unit and check the electrical connec-
k tions more carefully. Other useful information can be found in the chapter on “Troubleshooting”.

4 4.5) Checking gate movements

On completion of the recognition of the length of the leaf, it is advis-

able to carry out a number of manoeuvres in order to check the gate

travels properly.

1. Press the [Open] key to open the gate. Check that gate opening
occurs regularly, without any variations in speed. The leaf must
only slowdown and stop when it is between 70 and 50 cm from
the opening mechanical stop. Then, at 2+3 cm from the mechani-
cal opening stop the limit switch will trigger.

2. Press the [Close] key to close the gate. Check that gate closing
occurs regularly, without any variations in speed. The leaf must
only slowdown and stop when it is between 70 and 50 cm from
the closing mechanical stop.

Then, at 2+3 cm from the mechanical closing stop the limit switch
will trigger.

3. During the manoeuvre, check that the flashing light flashes at a
speed of 0.5 seconds on and 0.5 seconds off. If present, also
check the flashes of the light connected to the S.C.A. terminal:
slow flashes during opening, quick flashes during closing.

4. Open and close the gate several times to make sure that there are
no points of excessive friction and that there are no defects in the
assembly or adjustments.

5. Check that the fastening of the ROBUS gearmotor, the rack and
the limit switch brackets are solid, stable and suitably resistant,
even if the gate accelerates or decelerates sharply.

/
~

.
/4.6) Preset functions

The ROBUS control unit has a number of programmable functions.
These functions are set to a configuration which should satisfy most
automations. However, the functions can be altered at any time by
means of a special programming procedure.

Please refer to paragraph “7.2 Programming” for further information
about this.

/
~
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/4.7) Radio receiver
The “SM” radio receiver connector for SMXI or SMXIS type optional
radio receivers has been provided in order to enable the user to
control ROBUS from a distance. For further information consult the
radio receiver instructions manual. The association between the
radio receiver output and the command performed by ROBUS is
described in table 4:

Table 4: commands with transmitter

Output N°1 STEP-BY-STEP command
Output N°2 “Partial opening” command
Output N°3 “Open” command
Output N°4 “Close” command

N

AN

5) Testing and commissioning

This is the most important stage in the automation system installa-
tion procedure in order to ensure the maximum safety levels. Testing
can also be adopted as a method of periodically checking that all the
various devices in the system are functioning correctly.

Testing of the entire system must be performed by quali-
fied and experienced personnel who must establish which

tests to conduct on the basis of the risks involved, and verify
the compliance of the system with applicable regulations,
legislation and standards, in particular with all the provisions
of EN standard 12445 which establishes the test methods for
automation systems for gates.

10 - English
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5.1) Testing

Each component of the system, e.g. safety edges, photocells,

emergency stop, etc. requires a specific testing phase. We therefore

recommend observing the procedures shown in the relative instruc-
tion manuals. To test ROBUS proceed as follows:

1. Ensure that the instructions outlined in this manual and in particu-
lar in chapter 1 “WARNINGS” have been observed in full;

2. Release the gearmotor as shown in “Release and manual move-
ment” paragraph in chapter “Instructions and Warnings for users
of the ROBUS gearmotor”

3. Make sure you can move the door manually both during opening

and closing with a force of max. 390N (40 kg approx.).

. Lock the gearmotor.

5. Using the control or stop devices (key-operated selector switch,
control buttons or radio transmitter) test the opening, closing and
stopping of the gate and make sure that the leaves move in the
intended direction.

H

6. Check the proper operation of all the safety devices, one by one
(photocells, sensitive edges, emergency stop, etc.) and check
that the gate performs as it should. In particular, each time a
device is activated the “BLUEBUS” LED on the control unit flashes
2 times quickly, confirming that the control unit recognizes the
event.

7. If the dangerous situations caused by the movement of the leaf
have been safeguarded by limiting the force of impact, the user
must measure the impact force according to EN Standard 12445.
If the adjustment of the “speed” and control of the “motor force”
are used to assist the system for the reduction of the impact
force, try to find the adjustment that gives the best results.

N
/

N

5.2) Commissioning

Commissioning can take place only after all the testing phases of the

ROBUS and the other devices have been terminated successfully. It

is not permissible to execute partial commissioning or to enable use

of the system in makeshift conditions.

1. Prepare and store for at least 10 years the technical documenta-
tion for the automation, which must include at least: assembly
drawing of the automation, wiring diagram, analysis of hazards and
solutions adopted, manufacturer’s declaration of conformity of all
the devices installed (for ROBUS use the annexed CE declaration
of conformity); copy of the instruction manual and maintenance
schedule of the automation.

2. Post a label on the gate providing at least the following data:
type of automation, name and address of manufacturer (person
responsible for the “commissioning”), serial number, year of
manufacture and “CE” marking.

3. Post a permanent label or sign near the gate detailing the opera-
tions for the release and manual manoeuvre.

4, Prepare the declaration of conformity of the automation system
and deliver it to the owner.

5. Prepare the “Instructions and warnings for the use of the automa-
tion system” and deliver it to the owner.

6. Prepare the maintenance schedule of the automation system and
deliver it to the owner; it must provide all directions regarding the
maintenance of the single automation devices.

7. Before commissioning the automation system inform the owner in
writing regarding dangers and hazards that are still existing (e.g.
in the “Instructions and warnings for the use of the automation
system”).

AN

6)

Maintenance and Disposal

( This charter provides information about how to draw up a maintenance schedule, and the disposal of ROBUS

/

N

6.1) Maintenance

The automation must be subjected to maintenance work on a
regular basis, in order to guarantee it lasts; to this end ROBUS has
a manoeuvre counter and maintenance warning system; see para-
graph “7.4.3 Maintenance warning”

AThe maintenance operations must be performed in strict
compliance with the safety directions provided in this manual
and according to the applicable legislation and standards.

If other devices are present, follow the directions provided in the cor-
responding maintenance schedule.

1. ROBUS requires scheduled maintenance work every 6 months or
20,000 manoeuvres (max.) after previous maintenance:

2. Disconnect the power supply (and buffer batteries, if featured)

3. Check for any deterioration of the components which form the
automation, paying particular attention to erosion or oxidation
of the structural parts. Replace any parts which are below the
required standard.

4. Check the wear and tear on the moving parts: pinion, rack and
the leaf components; if necessary replace them.

5. Connect the electric power sources up again, and carry out the
testing and checks provided for in Paragraph “5.1 Testing”.

)

/
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6.2) Scrapping
This product is an integral part of the automation and must be
scrapped with it.

As when installing the product, when the product reaches the end of
its service life, it must be scrapped by a qualified technician.

This product comprises various types of materials: some may be re-
cycled others must be disposed of. Seek information on the recycling
and disposal systems available in your area for this product category.

WARNING! - Some parts of the product may contain pollutants or
hazardous substances which, if released into the environment, may
cause serious damage to the environment or human health.

As indicated by the symbol, the product may not be
disposed of as domestic waste. Sort the materials for
disposal, according to the methods envisaged by cur-
rent legislation in your area, or return the product to
the retailer when purchasing a new version.

WARNING! - Local legislation may include the application of serious
fines in the event of improper disposal of this product.

~
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Additional information

( Programming, personalisation and how to look for and deal with faults on the ROBUS will be dealt with in this chapter.

/

N

7.1) Programming keys
The ROBUS control unit feature three keys that can be used to com-
mand the control unit both during tests and programming.

Open The “OPEN” key enables the user to control the opening
A of the gate or move the programming point upwards.

Stop The “STOP” key enables the user to stop the manoeuvre. If pressed down
Set for more than 5 seconds it enables the user to enter programming.

Close | The “CLOSE” key enables the user to control the closing of the gate or
v move the programming point downwards.

A\

7.2) Programming

A number of programmable functions are available on the ROBUS
control unit. The functions are adjusted using 3 keys set on the con-
trol unit: [A] [Set] [¥] and are used by means of 8 LEDs: L1....L8.

The programmable functions available on ROBUS are set out on 2
levels:

Level one: the functions can be adjusted in modes ON-OFF (active
or inactive). In this case, each of the LEDs L1....L8 indicates a
function. If the LED is on, the function is active, if off the function is
inactive. See Table 5.

Level two: the parameters can be adjusted on a scale of values
(from 1 to 8). In this case, each of the LEDs L1...L8 indicates the
value set (there are 8 possible settings). Please refer to Table 7.

AN

N
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7.2.1) Level one functions (ON-OFF functions)

Table 5: programmable function list: level one

Led |Function Description

L1 Automatic Closing

This function causes the door to close automatically after the programmed time has lapsed. The factory
set Pause Time is 30 seconds, but can be changed to 5, 15, 30, 45, 60, 80, 120 or 180 seconds. If the
function is inactive, functioning will be “semi-automatic”.

L2 Close After Photo

This function enables the gate to be kept open for the necessary transit time only. In fact the “Photo”
always causes an automatic closure with a pause time of 5s (regardless of the programmed value).

The action changes depending on whether the “Automatic closing” function is active or not.

When “Automatic Closing” is inactive: The gate always arrives to the totally open position (even if
the Photo disengages first). Automatic closing with a pause of 5s occurs when the Photo is disengaged.
When “Automatic Closing” is active: The opening manoeuvre stops immediately after the

photocells have disengaged. After 5 seconds, the gate will begin to close automatically.

The “Close after photo” function is always disabled in manoeuvres interrupted by a Stop command.

If the “Close after photo” function is inactive the pause time is that which has been programmed or there
is no automatic closing if the function is inactive.

L3 Always Close

The “Always Close” function will trigger, and the gate will close if an open gate is detected when the
power supply returns. If the function is inactive when the power supply returns, the gate will remain still.

L4 Stand-By

This function enables the user to lower consumption to a very minimum. It is particularly useful in cases
when the buffer battery is being used. If this function is active, the control unit will switch the BLUEBUS
output (and consequently the devices) and all the LEDs off one minute after the end of the manoeuvre.
The only LED which will remain on is the BLUEBUS LED which will simply flash more slowly.

When a command arrives, the control unit will reset to complete functioning. If this function is inactive,
there will be no reduction in the consumption.

L5 Peak

If this function is activated, the gradual acceleration at the beginning of each manoeuvre will be disconnected.
It enables the peak thrust and is useful whenever static friction is high, e.g. if snow or ice are blocking the
leaf. If the thrust is inactive, the manoeuvre will start with a gradual acceleration.

L6 Pre-flashing

With the pre-flashing function, a 3 second pause is added between the flashing light switching on and
the beginning of the manoeuvre in order to warn the user, in advance, of a potentially dangerous
situation. If pre-flashing is inactive, the flashing light will switch on when the manoeuvre starts.

L7 “Close” becomes

“Open partially”

By activating this function all “close” commands (“CLOSE” input or radio command “close”)
activate a partial opening manoeuvre (see LED L6 on table 7).

L8 “Slave” mode

By activating this function ROBUS becomes “Slave”: in this way it is possible to synchronise the
functioning of two motors on opposite leaves where one motor functions as Master and the other as
Slave; for further information see paragraph “7.3.5 ROBUS in “Slave” mode”.

N

During the normal functioning of the ROBUS, LEDs L1....L8 will either be on or off depending on the state of the function they represent.

For example, L1will be on if the “Automatic Closing” function is active.

/
~
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7.2.2) Level one programming (ON-OFF functions)
Level 1 functions are all factory set to “OFF”. However, they can be changed at any time as shown in Table 6. Follow the procedure carefully,
as there is a maximum time of 10 seconds between pressing one key and another. If a longer period of time lapses, the procedure will finish
automatically and memorize the modifications made up to that stage.
1. Press the key [Set] and hold it down (approx. 3 s) 4
3s
2. Release the [Set] key when L1 LED starts flashing NIV 4
O(|_1 SET|
3. Press keys [A] or [¥] to move the flashing LED onto the LED representing ¥4 Y4
the function which is to be changed alor (4] N
4. Press the [Set] key to change the state of the L Z SNV NV
function (short flashing = OFF; long flashing = ON) SET| /Q\ N
5. Wait 10 seconds before leaving the programme to allow the maximum time to lapse. %
10s
\ Note: Points 3 and 4 can be repeated during the same programming phases in order to set other functions to ON or OFF /
7.2.3 Level two functions (adjustable parameters) \
Input LED Parameter LED (level) | Value Description
L1 5 seconds
L2 15 seconds
L1 Pause L3 30 seconds Adjusts the pause time, namely the time
Time L4 45 seconds which lapses before automatic closure.
L5 60 seconds This will only have an effect if automatic
L6 80 seconds closing is active.
L7 120 seconds
L8 180 seconds
L1 Open - stop - close - stop
L2 Open - stop - close - open
L3 Open - close - open - close
L2 Step-by-step L4 Condominium operation Manages the sequence of controls associ-
L5 Condominium operation 2 (more than 2" causes stop) | ated to the Step-by-Step input or to the
L6 Step-by-Step 2 (less than 2” causes partial opening) | 1st radio command.
L7 Man present
L8 “Semiautomatic” opening,
“Man present” closing
L1 Very slow
L2 Slow
L3 Medium Adjusts the speed of the motor during nor-
L3 Motor L4 Fast mal travel.
speed L5 Very fast MODEL 250HS / 500HS: factory value =
L6 Extremely Fast L5
L7 Opens “Fast”; closes “slow”
L8 Opens “Extremely Fast” Closes “Fast”
L1 Open Gate Indicator Function
L2 On if leaf closed Adjusts the function associated with the
L3 On if leaf open S.C.A. output (whatever the associated
L4 Open Gate Indi-| L4 Active with 2nd radio output function may be, the output supplies a
cator Output L5 Active with 3rd radio output voltage of 24V -30 +50% with a maximum
L6 Active with 4th radio output power of 4W when active).
L7 Maintenance indicator
L8 Electric lock
L1 Super light gate
L2 “Very light” gate Adjusts the system which controls the
L3 “Light” gate motor force in order to adapt it to the
L5 Motor L4 “Average” gate weight of the gate. The force control sys-
force L5 “Average-heavy” gate tem also measures the ambient tempera-
L6 “Heavy” gate ture, automatically increasing the force in
L7 “Very heavy” gate the event of particularly low temperatures.
L8 “Super heavy” gate

N /
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Input LED Parameter LED (level) | Value Description
L1 0,5m
L2 im Adjusts the measurement of the partial
L3 1,5m opening. Partial opening can be controlled
L6 Open Partially| L4 2m with the 2nd radio command or with
L5 2,5m “CLOSE”, if the “Close” function is present,
L6 3m this becomes “Open partially”.
L7 34 m
L8 4m
L1 Automatic (depending on the severity of the
manoeuvre)
L2 1000 Adjusts the number of manoeuvres after
Maintenance L3 2000 which it signals the maintenance request
L7 warning L4 4000 of the automation (see paragraph “7.4.3
L5 7000 Maintenance warning”).
L6 10000
L7 15000
L8 20000
L1 12 manoeuvre result
L2 22 manoeuvre result
L3 32 manoeuvre result The type of defect that has occurred in the
L8 List of L4 4= manoeuvre result last 8 manoeuvres can be established (see
malfunctions L5 5% manoeuvre result paragraph “7.6.1 Malfunctions archive”).
L6 6° manoeuvre result
L7 78 manoeuvre result
L8 8 manoeuvre result
Note: “ " represents the factory setting

All the parameters can be adjusted as required without any contraindication; only the adjustment of the “motor force” could require special

¢ Do not use high force values to compensate for points of abnormal friction on the leaf. Excessive force can compromise the operation of
the safety system or damage the leaf.

e |f the “motor force” control is used to assist the impact force reduction system, measure the force again after each adjustment in compli-
ance with EN standard 12445.

e Wear and weather conditions may affect the movement of the gate, therefore periodic force re-adjustments may be necessary.

/

/

7.2.4) Level two programming (adjustable parameters)
The adjustable parameters are factory set as shown in the table 7, with: “
8. Follow the procedure carefully, as there is a maximum time of 10 seconds between pressing one key and another. If a longer period of
time lapses, the procedure will finish automatically and memorize the modifications made up to that stage.

” However, they can be changed at any time as shown in Table

Table 8: changing the adjustable parameters Example

parameter which is to be changed

1. Press the key [Set] and hold it down (approx. 3 s A4
3s
2. Release the [Set] key when L1 LED starts flashing NIV 4
O( L1 SET]
3. Press key [A] or [¥] to move the flashing LED onto the input LED representing the Y4 ¥4+

4. Press the key [Set], and hold it down during step 5 and 6

4
8

SET,
5. Wait approx. 3 seconds, after which the LED representing the current NIV
level of the parameter which is to be modified will light up. _/Q:
6. Press key [A] or [¥] to move the LED representing the parameter value. Y+ 34 NIV
(alor (+] 5%
7. Release the key [Set] 4
SET
8. Wait 10 seconds before leaving the programme to allow the maximum time to lapse. %
10s

N

Note: Points 3 to 7 can be repeated during the same programming phase in order to set other parameters

~
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7.2.5) Level one programming example (ON-OFF functions)
The sequence to follow in order to change the factory settings of the functions for activating “Automatic Closing” (L1) and “Always close”
(L3) have been included as examples.

Table 9: Level one programming example Example

1. Press the key [Set] and hold it down (approx. 3 s) A 4
3s
2. Release the [Set] key when L1 LED starts flashing NIV 4
3
\ L1
3. Press the [Set] key once to change the state of the function associated with L1 V4 N (‘)ﬁ
Automatic Closing). LED L1 will now flash with long flashes. N L1
4. Press the [¥] key twice to move the flashing LED to LED L3 Y4 ¥4
(v] “L3
5. Press the [Set] key once to change the state of the function associated with L3 v 4 N d)ﬁ
(Always Close). LED L3 will now flash with long flashes. K
6. Wait 10 seconds before leaving the programme to allow the maximum time to lapse. %
10s

Once these operations have been completed, LEDs L1 and L3 must remain on to indicate that the “Automatic Closing” and the “Always
Close” functions are active.

N
/

N
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7.2.6) Level two programming example (adjustable parameters) \

The sequence to follow in order to change the factory settings of the parameters increasing the “Pause Time” to 60 seconds (input on L1
and level on L5) and reducing the “Motor Force” for light gates (input on L5 and level on L2) have been included as examples

Table 10: Level two programming example Example

1. Press the key [Set] and hold it down (approx. 3 s) 4
3s
2. Release the [Set] key when L1 LED starts flashing N2 4
< L SET
3. Press the key [Set] and hold it down during step 4 and 5
SET,
4. Wait approx. 3 seconds until LED L3, representing the current level N
of the “Pause Time” will light up _/Q: L3 3s
5. Press the [W] key twice to move the LED which is lit to LED L5, Y4 ¥4
which represents the new “Pause Time” value @ @ STN LS
6. Release the key [Set] 4
SET|
7. Press the [¥] key four times to move the flashing LED to LED L5 &&&&\éﬁ
N\ L5
8. Press the key [Set]; and hold it down during step 9 and 10 L 4
SET
9. Wait approx. 3 seconds until LED L5, representing the current NIV
level of the “Motor Force” will light up 3s _/Q: L5
10.  Press the [A] key three times to move the LED which is lit to LED L2, V4 ¥4 ¥4
which represents the new “Motor Force” value G @ @; N L2
11.  Release the key [Set] 4
SET
12, Wait 10 seconds before leaving the programme to allow the maximum time to lapse. %
10s

/

7.3) Adding or removing devices

Devices can be added to or removed from the ROBUS automation  After you have added or removed any devices, the automa-

system at any time. In particular, various devices types can be con-
nected to “BLUEBUS” and “STOP” input as explained in the follow-
ing paragraphs.

tion system must go through the recognition process again
according to the directions contained in paragraph 7.3.6
“Recognition of other devices™.

Y4

N

7.3.1) BLUEBUS

BLUEBUS technology allows you to connect compatible devices
using only two wires which carry both the power supply and the
communication signals. All the devices are connected in parallel on
the 2 wires of the BLUEBUS itself. It is not necessary to observe any
polarity; each device is individually recognized because a univocal
address is assigned to it during the installation. Photocells, safety
devices, control keys, signalling lights etc. can be connected to
BLUEBUS. The ROBUS control unit recognizes all the connected

devices individually through a suitable recognition process, and can
detect all the possible abnormalities with absolute precision. For this
reason, each time a device connected to BLUEBUS is added or

removed the control unit must go through the recognition process;
see paragraph 7.3.6 “Recognition of Other Devices”.

/
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7.3.2) STOP input

STOP is the input that causes the immediate interruption of the

manoeuvre (with a short reverse run). Devices with output featuring

normally open “NO” contacts and devices with normally closed “NC”

contacts, as well as devices with 8,2kQ, constant resistance output,

like sensitive edges, can be connected to this input.

During the recognition stage the control unit, like BLUEBUS, rec-

ognizes the type of device connected to the STOP input (see para-

graph 7.3.6 “Recognition of Other Devices”); subsequently it com-

mands a STOP whenever a change occurs in the recognized status.

Multiple devices, even of different type, can be connected to the

STOP input if suitable arrangements are made.

e Any number of NO devices can be connected to each other in
parallel.

e Any number of NC devices can be connected to each other in
series.

e Two devices with 8,2kQ constant resistance output can be con-
nected in parallel; if needed, multiple devices must be connected
“in cascade” with a single 8,2kQ.

e |t is possible to combine Normally Open and Normally Closed by
making 2 contacts in parallel with the warning to place an 8,2kQ
resistance in series with the Normally Closed contact (this also
makes it possible to combine 3 devices: Normally Open, Normally
Closed and 8,2kQ).

Alf the STOP input is used to connect devices with safety
functions, only the devices with 8,2kQ constant resistance
output guarantee the fail-safe category 3 according to EN
standard 954-1.

N
/

7.3.3) Photocells

By means of addressing using special jumpers, the “BLUEBUS”
system enables the user to make the control unit recognise the
photocells and assign them with a correct detection function. The
addressing operation must be done both on TX and RX (setting the
jumpers in the same way) making sure there are no other couples of
photocells with the same address.

In an automation for sliding gates, with ROBUS it is possible to install
the photocells as shown in Figure 24.

Each time a photocell is added or removed the control unit must go
through the recognition process; see paragraph 7.3.6 “Recognition
of Other Devices”.

Table 11: Photocell addressing

Photocell Jumpers

Photocell Jumpers

FOTO
External photocell h = 50
activated when gate closes

FOTO 2
External photocell
activated when gate opens

FOTO Il
External photocell h = 100
activated when gate closes

FOTO 211
Internal photocell
when gate opens

FOTO 1
External photocell h = 50
activated when gate closes

FOTO 3

Single photocell for the

entire automation system E %

FOTO 11l
Internal photocell h = 100
activated when gate closes

rave

Ain the case of the installation of FOTO 3 and FOTO Il together
the position of the photocell elements (TX-RX) must comply with the
provisions contained in the photocell instruction manual.

N
/
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7.3.4) FT210B Photo-sensor

The FT210B photo-sensor unites in a single device a force limiting
device (type C in accordance with the EN1245 standard) and a
presence detector which detects the presence of obstacles on an
optical axis between the TX transmitter and the RX receiver (type D in
accordance with the EN12453 standard). The sensitive edge status
signals on the FT210 photo-sensor are transmitted by means of the
photocell beam, integrating the two systems in a single device. The
transmitting part is positioned on the mobile leaf and is powered by
a battery thereby eliminating unsightly connection systems; the con-
sumption of the battery is reduced by special circuits guaranteeing a
duration of up to 15 years (see the estimation details in the product
instructions).

By combining a FT210B device to a sensitive edge (TCB65 for
example) the level of security of the “main edge”, required by the
EN12453 standard for all “types of use” and “types of activation”,
can be attained. The FT210B is safe against individual faults when
combined to a “resistive” type (8,2kQ) sensitive edge. It features
a special anticollision circuit that prevents interference with other
detectors, even if not synchronised, and allows additional photocells
to be fitted; for example, in cases where there is a passage of heavy
vehicles and a second photocell is normally placed at 1 m from the
ground.

See the FT210B instructions manual for further information concern-
ing connection and addressing methods.

/
~
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7.3.5) ROBUS in “Slave” mode

Properly programming and connecting, ROBUS can function in
“Slave” mode; this type of function is used when 2 opposite gates
need to be automated with the synchronised movement of the two
leaves. In this mode ROBUS works as Master commanding the
movement, while the second ROBUS acts as Slave, following the
commands transmitted by the Master (all ROBUS are Masters when
leaving the factory).

To configure ROBUS as a Slave the level one “Slave mode” must be
activated (see table 5).

The connection between ROBUS Master and ROBUS Slave is made
via BLUEBUS.

A In this case the polarity of the connections between the
two ROBUS must be respected as illustrated in fig. 26 (the
other devices remain with no polarity).

Follow the operations below to install 2 ROBUS in the Master and

Slave mode:

¢ |nstall the 2 motors as indicated in fig. 25. It is not important which
motor is to function as Slave or Master; when choosing, one must
consider the convenience of the connections and the fact that the
Step-by-Step command of the Slave only allows the Slave leaf to
be opened fully.

22/

e Connect the 2 motors as shown in fig. 26.

e Select the opening direction of the 2 motors as shown in fig. 25
(see also paragraph “4.1 Choosing the direction”).

e Supply power to the 2 motors.

e Program the “Slave mode” on the ROBUS Slave (see table 5).

e Perform the device recognition on the ROBUS Slave (see para-
graph “4.3 Recognition of the devices”).

e Perform the device recognition on the ROBUS Master (see para-
graph “4.3 Recognition of the devices”).

e Perform the recognition of the leaf length on the ROBUS Master
(see paragraph “4.4 Recognition length of the leaf”).
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When connecting 2 ROBUS in the Master-Slave mode, pay attention that:
¢ All devices must be connected to the ROBUS Master (as in fig. 26) including the radio receiver.

* When using buffer batteries, each motor must have its own battery.

e All programming performed on ROBUS Slave are ignored (those on ROBUS Master override the others) except for those mentioned in table 12.

/
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Level one functions (ON-OFF functions)

/ Table 12: ROBUS Slave programming independent from ROBUS Master \

Level two functions (adjustable parameters)

Stand-by Motor speed
Peak Open Gate Indicator Output
Slave Mode Motor force

Error list

On Slave it is possible to connect:
¢ A flashing light (Flash)

* An open gate light (S.C.A.)

* A sensitive edge (Stop)

® The Open and Close inputs are not used on the Slave

* A command device (Step by Step) that controls the complete opening of the Slave leaf only.

N
/

7.3.6) Recognition of Other Devices

Normally the recognition of the devices connected to the BLUEBUS and the STOP input takes place during the installation stage. However, if new
devices are added or old ones removed, the recognition process can be gone through again by proceeding as shown in Figure 13.

Table 13: Recognition of Other Devices xample

/
~

1. Press keys [A] and [Set] and hold them down

2. Release the keys when L1 and L2 LED’s start flashing very quickly (after approx. 3 s) 4+ 4 NI
G/\\L1 N2

3. Wait a few seconds for the control unit to finish recognizing the devices A

4, When the recognition stage is completed L1 and L2 LED’s will go off, the STOP LED must remain on,
while L1...L8 LED’s will light up according to the status of the relative ON-OFF functions

contained in paragraph 5.1 “Testing”.

N

A After you have added or removed any devices, the automation system must be tested again according to the directions

/

7.4) Special functions

/

7.4.1) “Always open” Function

The “Always open” function is a control unit feature which enables the
user to control an opening manoeuvre when the “Step-by-Step” com-
mand lasts longer than 2 seconds. This is useful for connecting a timer
contact to the “Step-by-Step” terminal in order to keep the gate open for

~

a certain length of time, for example. This feature is valid with any kind of
“Step-by-Step” input programming, except for “Close”. Please refer to
the “Step-by-Step Function” parameter in Table 9.

/7.4.2) Move anyway” function
In the event that one of the safety devices is not functioning properly

or is out of use, it is still possible to command and move the gate in
“Man present” mode.

Please refer to the Paragraph “Control with safety devices out of

order” in the enclosure “Instructions and Warnings for users of the
ROBUS gearmotor” for further information.

.
/7.4.3) Maintenance warning

With ROBUS the user is warned when the automation requires a mainte-
nance control. The number of manoeuvres after the warning can be selected
from 8 levels, by means of the “Maintenance warning” adjustable parameter
(see table 7).

Adjustment level 1 is “automatic” and takes into consideration the sever-
ity of the manoeuvre, this being the force and duration of the manoeuvre,
while the other adjustments are established based on the number of
manoeuvres.

Table 14: maintenance warning with Flas|
Number of manoeuvres

Flash signal

and maintenance light

J
\
The maintenance request signal is given by means of the flashing
light (Flash) or by the light connected to the S.C.A. output when
programmed as a “Maintenance light” (see table 7). The flashing light
“Flash” and the maintenance light give the signals indicated in table

14, based on the number of manoeuvres performed in respect to the
limits that have been programmed.

Maintenance light signal

Lower than 80% of the limit

Normal (0.5s on, 0.5s off)

On for 2s when opening begins

Between 81 and 100% of the limit

Remains on for 2s at the beginning of the
manoeuvre then carries on normally

Flashes throughout the manoeuvre

Over 100% of the limit

Remains ON for 2s at the start and end of
the manoeuvre then carries on normally

Always flashes

N
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Control of the number of manoeuvres performed
The number of manoeuvres performed as a percentage on the set limit can be verified by means of the “Maintenance warning” function.
Follow the indications in table 15 for this control.

Table 15: control of the number of manoeuvres performed
1. Press the key [Set] and hold it down (approx. 3 s) A4

3s

2. Release the [Set] key when L1 LED starts flashing N é/ 4
< L
3. Press key [A] or [¥] to move the flashing LED onto the input LED L7 Y4 ¥4
representing the “Maintenance warning” parameter @or@ O: L7
4. Press the key [Set],and hold it down during step 5, 6 and 7
SET
5. Wait approx. 3 seconds, after which the LED representing the current NIV
level of the parameter “Maintenance warning” will light up ;(\}\ 3s
6. Press and immediately release the [A] and [¥] keys. v4 V4
(aJend (7]
7. The LED that corresponds to the selected level flashes. The number of flashes indicates the percentage
of manoeuvres performed(in multiples of 10%) in relation to the set limit. NIV AR NIV
For example: with the maintenance warning set on L6 being 10000, 10% is equal to 1000 manoeuvres; N O: \ n=?

if the LED flashes 4 times, this means that 40% of the manoeuvres have been reached (being between
4000 and 4999 manoeuvres). The LED will not flash if 10% of the manoeuvres hasn’t been reached.
8. Release the key [Set] 4

Manoeuvre counter reset
After the maintenance of the system has been performed the manoeuvre counter must be reset. Proceed as described in table 16.

Table 16: manoeuvre counter reset Example

1. Press the key [Set] and hold it down (approx. 3 s)
SET 3s

2. Release the [Set] key when L1 LED starts flashing NIV 4
L
3. Press key [A] or [¥] to move the flashing LED onto the input LED L7 representing the v4 ¥4 \(\)ﬁ
“Maintenance warning” parameter @ or L7 ™~

4. Press the key [Set], and hold it down during step 5 and 6

5. Wait approx. 3 seconds, after which the LED representing the current NIV
level of the parameter “Maintenance warning” will light up. TN 3s
6. Press keys [A] and [¥], hold them down for at least 5 seconds and then release them.
The LED that corresponds to the selected level flashes rapidly indicating that the ve )& SRV
manoeuvre counter has been reset Gand @ 7S
7. Release the key [Set] 4
SET

N

AN

7.5 Connection of Other Devices

If the user needs to feed external devices such as a proximity reader S10p PP
for transponder cards or the illumination light of the key-operated

selector switch, it is possible to tap power as shown in Figure 27. Mm Mm
The power supply voltage is 24Vdc -30% - +50% with a maximum

available current of 100mA. l l

-+
@ 24Vce

N /
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7.6) Troubleshooting

The table 17 contains instructions to help you solve malfunctions
or errors that may occur during the installation stage or in case of
failure.

Table 17: Troubleshooting

Symptoms Recommended checks

The radio transmitter does not control the gate Check to see if the transmitter batteries are exhausted, if necessary replace them
and the LED on the transmitter does not light up
The radio transmitter does not control the gate Check to see if the transmitter has been memorised correctly in the radio receiver
but the LED on the transmitter lights up
No manoeuvre starts and the “BLUEBUS” LED Check that ROBUS is powered by a 230V mains supply.

does not flash Check to see if the fuses are blown; if necessary, identify the reason for the failure and
then replace the fuses with others having the same current rating and characteristics.
No manoeuvre starts and the flashing light is off | Make sure that the command is actually received. If the command reaches the STEP-
BY-STEP input, the corresponding “STEP-BY-STEP” LED must light up; if you are
using the radio transmitter, the “BLUEBUS” LED must make two quick flashes.

No manoeuvre starts and the flashing light Count the flashes and check the corresponding value in table 19

flashes a few times

The manoeuvre starts but it is immediately fol- The selected force could be too low for this type of gate. Check to see whether there
lowed by a reverse run are any obstacles; if necessary increase the force

The manoeuvre is carried out but the flashing Make sure that there is voltage on the flashing light’s FLASH terminal during the

light does not work manoeuvre (being intermittent, the voltage value is not important: approximately

10-30Vdc); if there is voltage, the problem is due to the lamp; in this case replace the
lamp with one having the same characteristics; if there is no voltage, there may have
been an overload on the FLASH output. Check that the cable has not short-circuited.
The manoeuvre is carried out but the Open Check the type of function programmed for the S.C.A. output (Table 7)

Gate Indicator does not work When the light should be on, check there is voltage on the S.C.A. terminal (approximately
24Vdc). If there is voltage, then the problem will have been caused by the light, which will have
to be replaced with one with the same characteristics. If there is no voltage, there may have
been an overload on the S.C.A. output. Check that the cable has not short-circuited.

/7.6.1) Malfunctions archive \
ROBUS allows the possible malfunctions that have occurred in the last 8 manoeuvres to be viewed; for example, the interruption of a mano-

euvre due to a photocell or sensitive edge cutting in. To verify the malfunctions list, proceed as in table 18.

Table 18: malfunctions archive Example
1. Press the key [Set] (approx. 3 s) 4

3s

2. Release the [Set] key when L1 LED starts flashing NIV 4
S Ll

3. Press key [A] or [¥] to move the flashing LED onto the input LED Y4 ¥4

L8 representing the “malfunctions list” parameter @or @ O: L8
4. Press the key [Set], and hold it down during step 5 and 6 L 4

SET

5. Wait for about 3s after which the LEDs corresponding to the manoeuvres in which the

defect occurred will light. The L1 LED indicates the result of the last manoeuvre )C‘)ﬁ

and L8 indicates the result of the 8th manoeuvre. If the LED is on, this means that a defect occurred 3 7

during that manoeuvre; if the LED is off, this means that no defect occurred during that manoeuvre.
6. Press keys [A] and [V¥] to select the required manoeuvre:

The corresponding LED flashes the same number of times as those made by the Ve )& SN

flashing light after a defect (see table 19). Gaﬂd @ SN
7. Release the key [Set] 4

N
/

AN

7.7) Diagnostics and signals
A few devices issue special signals that allow you to recognize the
operating status or possible malfunctions.

N /
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7.7.1) Flashing light signalling

During the manoeuvre the flashing light FLASH flashes once every second. When something is wrong the flashes are more frequent; the light

flashes twice with a second’s pause between flashes.

Table 19: FLASH flashing light signalling

~

Quick flashes Cause ACTION
At the starting of the manoeuvre, the devices connected to BLUEBUS do not
1 flash ) ; o
, correspond to those recognized during the recognition phase. One or more
1 second’s pause BLUEBUS error : faulty: check i | herm- i ‘ )
1 flash qlevpes may be faulty; ¢ ecl and, if necessary, rep acglt em; in case olmodl—
fications repeat the recognition process (7.3.4 Recognition of Other Devices).
2 flashes At the starting of the manoeuvre, one or more photocells do not enable it;
1 second’s pause Triggering of a photocell check to see if there are any obstacles.

2 flashes

This is normal when there is an obstacle impeding the movement.

3 flashes
1 second’s pause
3 flashes

Activation of the “motor for-
ce” limiting device

During the movement, the gate experienced excessive friction; identify the
cause.

4 flashes
1 second’s pause
4 flashes

Activation of the STOP input

At the starting of the manoeuvre or during the movement, the STOP input was
activated; identify the cause

5 flashes , Error in the mternall parame- Wait at least 30 seconds, then try giving a command. if the condition persists it
1 second’s pause ters of the electronic control ) . .
: ) means there is a malfunction and the electronic board has to be replaced
5 lampeggi unit
6 flashes The maximum manoeuvre

1 second’s pause
6 flashes

limit/hour has been excee-
ded.

Wait for a few minutes until the manoeuvre limiting device drops to under the
maximum limit

7 flashes
1 second’s pause
7 flashes

here is an error in the inter-
nal electric circuits

Disconnect all the power circuits for a few seconds and then try to give the
command again. if the condition persists it means there is a serious malfunc-
tion and the electronic board has to be replaced

8 flashes
1 second’s pause
8 flashes

A command that does not
permit other commands to be
performed is already present.

Check the type of command that is always present; for example, it could be a
command from a timer on the “open” input.

/

7.
On the ROBUS3B50 control unit there is a set of LED’s each of which
can give special indications both during normal operation and in
case of malfunctions.

7.2) Signals on the control unit

Table 20: LED’s on the control unit’s terminals

AN

BLUEBUS LED Cause ACTION

Off Malfunction Make sure there is power supply; check to see if the fuses are blown; if necessary, identify the rea-

ACTION son for the failure and then replace the fuses with others having the same characteristics replaced
) ) There is a serious malfunction; try switching off the control unit for a few seconds; if the condi-

On Serious malfunction

tion persists it means there is a malfunction and the electronic board has to be replaced

One flash every second

Everything OK

Normal operation of control unit

2 quick flashes

The status of the inputs has
changed

This is normal when there is a change in one of the inputs: STEP-BY-STEP,
STOP, OPEN, CLOSE, triggering of photocells or the radio transmitter is used

Series of flashes separated by

a second’s pause

Miscellaneous

It corresponds to the flashing light’s signal. See table n° 21.

STOP LED Cause ACTION

,(A)gTION Activation of the STOP input | Check the devices connected to the STOP input

On Everything OK STOP Input active

STEP-BY-STEP LED Cause ACTION

Off Everything OK input not active

On Activation of the STEP-BY-STEP input | This is normal if the device connected to the STEP-BY-STEP input is actually active
OPEN LED Cause ACTION

Off Everything OK OPEN input not active

On Activation of the OPEN input This is normal if the device connected to the OPEN input is actually active
CLOSE LED Cause ACTION

Off Everything OK CLOSE input not active

On Activation of the CLOSE input This is normal if the device connected to the CLOSE input is actually active

/

English — 21




Table 21: LED’s on the control unit’s keys

Led 1 Description
Off During normal operation the device indicates “Automatic Closing” is not active
On During normal operation the device indicates “Automatic Closing” is active.
Function programming in progress.
It flashes If it flashes together with L2, it means that the user must carry out the device recognition phase (refer to
Paragraph “4.3 Recognition of the devices”).
Led L2 Description
Off During normal operation the device indicates “Close after photo” is not active.
On During normal operation the device indicates “Close after photo” is active.
Function programming in progress.
It flashes If it flashes together with L1, it means that the user must carry out the device recognition phase (refer to
Paragraph “4.3 Recognition of the devices”).
Led L3 Description
Off During normal operation the device indicates “Always close” is not active.
On During normal operation the device indicates “Always close” is active.
Function programming in progress.
It flashes If it flashes together with L4, it means that the user must carry out the leaf length recognition phase
(refer to Paragraph “4.4 Recognition length of the leaf”).
Led L4 Description
Off During normal operation the device indicates “Stand-by” is not active.
On During normal operation the device indicates “Stand-by” is active.
Function programming in progress.
It flashes If it flashes together with L3, it means that the user must carry out the leaf length recognition phase
(refer to Paragraph “4.4 Recognition length of the leaf”).
Led L5 Description
Off During normal operation the device indicates “Thrust” is not active.
On During normal operation the device indicates “Thrust” is active.
It flashes Function programming in progress.
Led L6 Description
Off During normal operation the device indicates “Pre-flashing” is not active.
On During normal operation the device indicates “Pre-flashing” is active.
It flashes Function programming in progress.
Led L7 Description
Off During normal operation the device indicates that the CLOSE input activates a closing manoeuvre.
On During normal operation the device indicates that the CLOSE input activates a partial opening manoeuvre.
It flashes Function programming in progress.
Led L8 Description
Off During normal operation the device indicates that ROBUS is configured as Master.
On During normal operation the device indicates that ROBUS is configured as Slave.
It flashes Function programming in progress.

~

Y4

7.8) Accessories

(fig. 30).

battery (fig. 31).

The following optional accessories are available for ROBUS: e SOLEMYO solar power system (for installation and hookup, refer to
e SMXI or SMXIS 433.92MHz Radio receiver with digital Rolling code the product’s user manual)

o PS124 PS124 24 V Buffer battery - 1,2Ah with integrated charger

/
~
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8) Technical characteristics

Nice S.p.a., in order to improve its products, reserves the right to modify their technical characteristics at any time without prior notice. In
any case, the manufacturer guarantees their functionality and fitness for the intended purposes.
All the technical characteristics refer to an ambient temperature of 20°C (+5°C)

Technical characteristics ROBUS

Model type RB400 RB600 / RB600P | RB1000 / RB1000P RB250HS RB500HS

Type Electromechanical gearmotor for the automatic movement of sliding gates for residential use, com-
plete with electronic control unit

Pinion Z15m4 Z15m4 Z15m4 Z15m4 Z18m4

Maximum frequency of ope-
rating cycles (nominal torque)

80 cycles per day
(the control unit
allows up to the
maximum descri-

100 cycles per
day (the control
unit allows up
to the maximum

150 cycles per day
(the control unit
allows up to the
maximum described

80 cycles per
day (the control
unit allows up
to the maximum

100 cycles per
day (the control
unit allows up
to the maximum

bed in table 2) described in table | in table 2) described in described in
2) table 2) table 2)
Maximum continuous opera- | 7 minutes 7 minutes 5 minutes 6 minutes 6 minutes
ting time (nominal torque) (the control unit (the control unit (the control unit (the control unit | (the control unit
allows up to the allows up to the allows up to the allows up to allows up to
maximum descri- | maximum descri- | maximum described | the maximum the maximum
bed in table 2) bed in table 2) in table 2) described in described in
table 2) table 2)

Application limits

ROBUS is generally able to automate gates up to the weight and length limits given in table 2

Durability

Estimated between 20,000 and 250,000 cycles, depending on the conditions given in Table 2

Power input

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

Thrust maximum absorbed
power [equivalent to amperes]

330W [2A]
[3.9A version /V1]

515W [2.5A]
[4.8A version /V1]

450W [2.3A]
[4.4A version /V1]

330W [2A]
[3.9A version V1]

330W [2.5A]
[4.8A version /V1]

Insulation class

1 (a safety grounding system is required)

Emergency power supply

With PS124 optional accessory

Flasher output

For 2 LUCYB flashing lights (12V, 21 W lamp)

Open Gate Indicator Output

For one 24V maximum 4W bulb (the output voltage may vary between -30 and +50% and can also

control small relays)

BLUEBUS output

One output with a maximum load of 15 BLUEBUS units

STOP input

For normally closed or normally open contacts, for 8.2 kQ constant resistance; with self-recognition

(any variation from the memorized status causes the “STOP” command)

Step-by-step Input

For normally open contacts (the closing of the contact causes the “STEP-BY-STEP” command)

OPEN input

For normally open contacts (the closing of the contact causes the “OPEN” command)

CLOSE input

For normally open contacts (the closing of the contact causes the “CLOSE” command)

Radio connector

“SM” connector for SMXI and SMXIS receivers

Radio AERIAL Input

52Q for RG58 or similar type of cable

Programmable functions

8 ON-OFF functions and 8 adjustable functions (see tables 5 and 7)

Self-Recognition functions

Automatic identification of devices connected with the BLUEBUS outlet

Self-recognition of the type of “STOP” device (Normally Open, Normally Closed contact or 8.2 kQ

fixed resistor)

Self-recognition of the gate length and calculation of the deceleration points and the partial opening

point.

Use in acid, saline or poten-
tially explosive atmosphere

No

No

No

No

No

/
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CE Declaration of Conformity
and declaration of incorporation of partly completed machinery
Declaration in accordance with the following Directives: 2004/108/EC (EMC); 2006/42/EC (MD) annex Il, part B

Note - The content of this declaration corresponds to that specified in the official document deposited at the Nice S.p.A. headquarters
and, in particular, to the latest revised edition available prior to the publishing of this manual. The text herein has been re-edited for
editorial purposes. A copy of the original declaration can be requested from Nice S.p.A. (prov. of Treviso) Italy.

Number: 210/ROBUS Revision: 7 Language: EN

Manufacturer’s name: Nice s.p.a.

Address: Via Pezza Alta N°13, 31046 Rustigne di Oderzo (TV) ltaly

Person authorized to compile

the technical documentation: Nice s.p.a.

Type of product: Electromechanical gearmotor with incorporated control unit

Models: RB600/A, RB60OP/A, RB1000/A, RB1000P/A, RB400/A, RUN1500/A, RB250HS, RB500HS
Accessories: Radio receiver SMXI|, SMXIS; emergency battery PS124

The undersigned, Mauro Sordini, in the role of Chief Executive Officer, declares under his sole responsibility, that the product specified
above conforms to the provisions of the following directives:

e DIRECTIVE 2004/108/EC OF THE EUROPEAN PARLIAMENT AND COUNCIL of 15 December 2004 regarding the approximation of
member state legislation related to electromagnetic compatibility, repealing directive 89/336/EEC, according to the following stand-
ards: EN 61000-6-2:2005, EN 61000-6-3:2007+A1:2011

The product also complies with the following directives according to the requirements envisaged for “quasi machinery”:

Directive 2006/42/EC OF THE EUROPEAN PARLIAMENT AND COUNCIL of 17 May 2006 related to machinery, and which amends
the directive 95/16/EC (recast).

e |t is hereby declared that the pertinent technical documentation has been compiled in compliance with appendix VII B of directive 2006/42/EC and
that the following essential requirements have been observed: 1.1- 1.1.2- 1.1.3- 1.2.1-1.2.6- 1.5.1-1.6.2- 1.5.5- 1.5.6- 1.5.7- 1.5.8- 1.5.10- 1.5.11

* The manufacturer undertakes to transmit to the national authorities, in response to a motivated request, all information regarding the “quasi-machine”,
while maintaining full rights to the related intellectual property.

e Should the “quasi machine” be put into service in a European country with an official language other than that used in this declaration, the importer
is obliged to arrange for the relative translation to accompany this declaration.

® The “quasi-machine” must not be used until the final machine in which it is incorporated is in turn declared as compliant, if applicable, with the provi-
sions of directive 2006/42/EC.

The product also complies with the following standards:
EN60335-1:2002 + A1:2004 + A11:2004 + A12:2006 + A2:2006 + A13:2008 + A14:2010 + A15:2011, EN 60335-2-103:2003+A11:2009

The product complies, within the constraints of applicable parts, with the following standards:
EN 13241-1:2003+A1:2011, EN 12445:2002, EN 12453:2002, EN 12978:2003+A1:2009

Oderzo, 7 may 2015
Ing. Mauro Sprdini
(Chi ut/|v Officer)
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Instructions and Warnings for users of ROBUS gearmotor

/

eBefore using your automation system for the
first time, ask the installer to explain the origin of
residual risks; take a few minutes and read the users
instructions manual given you by the installer.
Retain the manual for future use and deliver it to any
subsequent owner of the automation system.

eYour automation system is a machine that will
faithfully execute your commands; unreasonable
or improper use may generate dangers: do not oper-
ate the system if there are people, animals or objects
within its range of operation.

¢ Children: automation systems are designed to guaran-
tee high levels of safety and security. They are equipped
with detection devices that prevent movement if people
or objects are in the way, guaranteeing safe and reliable
activation. However, children should not be allowed to
play in the vicinity of automated systems; to prevent any
accidental activations, keep all remote controls away
from children: they are not toys!

eMalfunctions: If you notice that your automation is
not functioning properly, disconnect the power supply
to the system and operate the manual release device.
Do not attempt to make any repairs; call the instal-
lation technician and in the meantime, operate the
system like a non-automatic door after releasing the
gearmotor as described below.

eMaintenance: Like any machine, your automation

needs regular periodic maintenance to ensure its long
life and total safety. Arrange a periodic maintenance
schedule with your installation technician. Nice rec-
ommends that maintenance checks be carried out
every six months for normal domestic use, but this
interval may very depending on the intensity of use.
Only qualified personnel are authorised to carry out
checks, maintenance operations and repairs.

*Do not modify the system or its programming and
adjustment parameters in any way, even if you feel
capable of doing it: your installation technician is
responsible for the system.

eThe final test, the periodic maintenance operations
and any repairs must be documented by the person
who has performed them; these documents must
remain under the custody of the owner of the system.

The only recommended maintenance operations that
the user can perform periodically concern the cleaning
of the photocell glasses and the removal of leaves and
debris that may impede the automation. To prevent
anyone from activating the gate release the automation
system (as described below). Use a slightly damp cloth
to clean.

eDisposal: At the end of its useful life, the automation
must be dismantled by qualified personnel, and the
materials must be recycled or disposed of in compli-
ance with the legislation locally in force.

eIn the event of malfunctions or power failures.
While you are waiting for the technician to come (or
for the power to be restored if your system is not
equipped with buffer batteries), you can operate the
system like any non-automatic gate. In order to do
this you need to manually release the gearmotor (this
operation is the only one that the user of the automa-
tion is authorized to perform): This operation has been
carefully designed by Nice to make it extremely easy,
without any need for tools or physical exertion.

/
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Manual movement and release: before carrying out this operation please note that release can only occur when

the leaf is stopped.
To lock: carry out the same procedures backwards.

1 Slide the lock cover disc

Control with safety devices out of order: If the
safety devices are malfunctioning, it is still possible to
control the gate.

e Operate the gate control device (remote control or
key-operated selector switch, etc.). If the safety
devices enable the operation, the gate will open and
close normally, otherwise the flashing light flashes
a few times but the manoeuvre does not start (the
number of flashes depends on the reason why the
manoeuvre is not enabled).

¢ |n this case, actuate the control again within 3
seconds and keep it actuated.

o After approximately 2s the gate will start moving in
the “man present” mode, i.e. so long as the control
is maintained the gate will keep moving; as soon as
the control is released the gate will stop.

A i the safety devices are out of order the auto-
mation must be repaired as soon as possible.

2 Insert and turn the key clockwise.

4 Move the leaf manually.

Replacing the Remote Control Battery: if your radio
control, after a period of time, seems not to work as
well, or not to work at all, it may simply be that the bat-
tery is exhausted (depending on the type of use, it may
last from several months up to one year and more).
In this case you will see that the light confirming the
transmission is weak, or does not come on, or comes
on only briefly. Before calling the installation technician
try exchanging the battery with one from another ope-
rating transmitter:

if the problem is caused by a low battery, just replace
it with another of the same type. The batteries contain
polluting substances: do not dispose of them together
with other waste but use the methods established by
local regulations.

~
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1) Avvertenze generali: sicurezza - installazione - uso

AVVERTENZA Istruzioni importanti per la sicurezza. Seguire tutte le istruzioni poiché l'installazione non corretta pu6 cau-

sare gravi danni

ATTENZIONE Importanti istruzioni di sicurezza. Per la sicurezza delle persone & importante seguire queste istruzioni. Con-

servare queste istruzioni

e |l prodotto non & destinato a essere usato da persone (bambini compresi) le cui capacita fisiche, sensoriali o mentali
siano ridotte, oppure con mancanza di esperienza o di conoscenza

® | bambini non devono giocare con |'apparecchio

e Non permettere ai bambini di giocare con i dispositivi di comando del prodotto. Tenere i telecomandi lontano dai bam-
bini

e \erificare frequentemente I'impianto, in particolare controllare i cavi, le molle e i supporti per rilevare eventuali sbilan-
ciamenti e segni di usura o danni. Non usare se € necessaria una riparazione o una regolazione, poiché un guasto
allinstallazione o un bilanciamento della porta non corretto possono provocare lesioni

¢ Lapulizia e la manutenzione destinata ad essere effettuata dall’ utilizzatore non deve essere effettuata da bambini senza
sorveglianza

ATTENZIONE Alfine di evitare ogni pericolo dovuto al riarmo accidentale del dispositivo termico di interruzione, questo apparecchio non

deve essere alimentato con un dispositivo di manovra esterno, quale un temporizzatore, oppure essere cConnesso a un

circuito che viene regolarmente alimentato o disalimentato dal servizio

¢ Nella rete di alimentazione dell’impianto prevedere un dispositivo di disconnessione (non in dotazione) con una distanza
di apertura dei contatti che consenta la disconnessione completa nelle condizioni dettate dalla categoria di sovraten-
sione Il

ATTENZIONE Secondo la piu recente legislazione europea, la realizzazione di un’automazione deve rispettare le norme armonizzate

previste dalla Direttiva Macchine in vigore, che consentono di dichiarare la presunta conformita dell’automazione. In con-

siderazione di ci0, tutte le operazioni di allacciamento alla rete elettrica, di collaudo, di messa in servizio e di manutenzione

del prodotto devono essere effettuate esclusivamente da un tecnico qualificato e competente!

e Prima di iniziare I'installazione verificare le ‘Caratteristiche tecniche del prodotto’ (in questo manuale), in particolare se
il presente prodotto & adatto ad automatizzare la vostra parte guidata. Se non € adatto, NON procedere all’istallazione

¢ |l prodotto non pud essere utilizzato prima di aver effettuato la messa in servizio come specificato nel capitolo ‘Collaudo
e messa in servizio’

e | materiale del’imballo del prodotto deve essere smaltito nel pieno rispetto della normativa locale

e Prima di procedere con I'installazione del prodotto, verificare che tutto il materiale da utilizzare sia in ottimo stato ed
adeguato all’'uso

e || produttore non si assume alcuna responsabilita per danni patrimoniali, a cose 0 a persone derivanti dalla non osser-
vanza delle istruzioni di montaggio. In questi casi € esclusa la garanzia per difetti materiali

e Prima degli interventi sull'impianto (manutenzione, pulizia), disconnettere sempre il prodotto dalla rete di alimentazione

e Durante I'installazione maneggiare con cura il prodotto evitando schiacciamenti, urti, cadute o contatto con liquidi di
qualsiasi natura. Non mettere il prodotto vicino a fonti di calore, né esporlo a fiamme libere. Tutte queste azioni possono
danneggiarlo ed essere causa di malfunzionamenti o situazioni di pericolo. Se questo accade, sospendere immediata-
mente I'installazione e rivolgersi al Servizio Assistenza

e Se il cavo di alimentazione & danneggiato, esso deve essere sostituito dal costruttore o dal suo servizio di assistenza
tecnica o comunqgue da una persona con qualifica similare, in modo da prevenire ogni rischio

* Tenere le persone lontane dalla porta quando questa viene movimentata mediante gli elementi di comando

e Durante I'esecuzione della manovra controllare I'automazione e mantenere le persone lontano da essa, fino al termine
del movimento

e Non comandare il prodotto se nelle sue vicinanze ci sono persone che svolgono lavori sull’automazione; scollegate
I'alimentazione elettrica prima di far eseguire questi lavori

AVVERTENZE INSTALLAZIONE

Prima di installare il motoriduttore, controllare che tutti gli organi meccanici siano in buone condizioni, regolarmente bilanciati e che la
porta possa essere manovrata correttamente

Prevenire ed evitare ogni forma di intrappolamento tra le parti in movimento e quelle fisse durante le manovre

Assicurarsi che gli elementi di comando siano tenuti lontani dagli organi in movimento consentendone comunque una visione diretta.

A meno che non si utilizzi un selettore a chiave, gli elementi di comando vanno installati ad un’altezza minima di 1,5m e non devono
essere accessibili

Se il movimento di apertura & controllato da un sistema antincendio, assicurarsi che eventuali finestre maggiori di 200mm vengano chiuse
dagli elementi di comando

Dopo aver installato il motoriduttore assicurarsi che il meccanismo, il sistema di protezione ed ogni manovra manuale funzionino corret-
tamente

Apporre in modo fisso e permanente I'etichetta riguardante la manovra manuale vicino all’elemento che consente la manovra stessa

Se il cancello da automatizzare € dotato di una porta pedonale occorre predisporre I'impianto con un sistema di controllo che inibisca il
funzionamento del motore quando la porta pedonale & aperta
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2) Descrizione prodotto e destinazione d’uso
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soli 2 fili. ROBUS funzionano mediante energia elettrica, in caso di
mancanza di alimentazione dalla rete elettrica, & possibile effettuare
lo sblocco mediante apposita chiave € muovere manualmente il
cancello; oppure € possibile usare I'accessorio opzionale: batteria
tampone PS124 che permette alcune manovre anche in assenza di
alimentazione da rete.

ROBUS ¢& una linea di motoriduttori elettromeccanici irreversibili,
destinati all’automazione di cancelli scorrevoli. Dispongono di una
centrale elettronica di controllo e di un connettore per il ricevitore
del radiocomando SMXI o SMXIS (opzionali). | collegamenti elettrici
verso i dispositivi esterni sono semplificati grazie all'uso di “BLUE-
BUS”, una tecnica che permette di collegare piu dispositivi con

Della linea ROBUS fanno parte i prodotti le cui differenze principali sono descritte in tabella 1.

Tabella 1: comparazione caratteristiche essenziali motoriduttore ROBUS

RB400 RB600 / RB600P RB1000 / RB250HS RB500HS
RB1000P

Limite anta (m) 8 8 8 8 8
Limite peso (kg) 400 600 1000 250 500
Alimentazione (V) 24 24 24 24 24
Assorbimento (A) 1,1 2,5 2,3 2,1 2,2
Potenza (W) 250 515 450 430 450
Velocita (m/s) 0,34 0,31 0,28 0,4 0,43
Coppia massima allo spunto 12 Nm 18 Nm 27 Nm 9 Nm 13,2 Nm
Forza (N) 400 600 900 310 360
Ciclo di lavoro (cicli/ora)
- lunghezza anta finoa4 m 35 40 50 20 20
- lunghezza anta finoa 8 m 20 20 25 10 10
Grado di protezione (IP) 44 44 44 44 44
Temp. di funz. (C°) -20 + 50 -20 + 50 -20 + 50 -20 + 50 -20 + 50
Dimensioni (mm) 330 x 195 x277h | 330 x 212 x303h | 330 x 212 x 303h | 330 x 195 x 277h | 330 x 212 x 303h
Peso (kg) 8 11 13 8 11
Centrale RBA3/C RBA3/C RBA3/C RBA3/HS RBA3/HS

Nota: 1 kg = 9,81N quindi, ad esempio: 600N = 61 kg
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2.1) Limiti d’impiego

| dati relativi alle prestazioni dei prodotti della linea ROBUS sono
riportati nel capitolo “8 Caratteristiche tecniche” e sono gli unici valori
che consentono la corretta valutazione dell’idoneita all’uso.

Le caratteristiche strutturali di ROBUS Ii rendono adatti all’'uso su
ante scorrevoli, secondo i limiti riportati nella tabella 2.

La reale idoneita di ROBUS ad automatizzare un determinato
cancello scorrevole dipende dagli attriti € da altri fenomeni, anche
occasionali, come la presenza di ghiaccio che potrebbe ostacolare
il movimento dell’anta.

Per una verifica reale € assolutamente indispensabile misurare la
forza necessaria per muovere I'anta in tutta la sua corsa e controllare
che questa non superi la meta della “coppia nominale” riportata nel
capitolo “8 Caratteristiche tecniche” (¢ consigliato un margine del
50% perché le condizioni climatiche avverse possono far aumentare
gli attriti); inoltre per stabilire il numero di cicli/ora; i cicli consecutivi e
la velocita massima consentita occorre considerare quanto riportato
nella tabella 1.

/
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La lunghezza dell’anta permette di determinare il numero massimo di cicli per ora ed i cicli consecutivi mentre il peso permette di determinare
la percentuale di riduzione dei cicli e la velocita massima consentita; ad esempio per ROBUS 1000, se I'anta € lunga 5 m sarebbero possibili
33 cicli/ora e 16 cicli consecutivi ma se I'anta pesa 700 kg occorre ridurli al 50%, il risultato € quindi circa 16 cicli/ora e 8 cicli consecutivi
mentre la velocita massima consentita € V4: veloce. Per evitare surriscaldamenti la centrale prevede un limitatore di manovre che si basa
sullo sforzo del motore e la durata dei cicli, intervenendo quando viene superato il limite massimo. Il limitatore delle manovre misura anche
la temperatura ambientale riducendo ulteriormente le manovre in caso di temperatura particolarmente alta.

Nel capitolo “8 Caratteristiche tecniche” ¢ riportata la stima di “durabilita” ciog di vita economica media del prodotto. Il valore & fortemente
influenzato dall’indice di gravosita delle manovre, ciog dalla somma di tutti i fattori che concorrono all’usura. Per effettuare la stima occorre
sommare tutti gli indici di gravosita della tabella 4, poi con il risultato totale verificare nel grafico la durabilita stimata.

Ad esempio, ROBUS 1000 su un cancello di 650 kg, lungo 5 m, dotato di fotocellule e senza altri elementi di affaticamento, ottiene un indice
di gravosita pari al 50% (30+10+10). Dal grafico la durabilita stimata € 80.000 cicli.

Tabella 2: stima della durabilita in relazione all’indice di gravosita della manovra

Indice di gra- | pp400 | RB600 | RB1000 | RB250HS | RB500HS Durabilita in cicli
vosita %
Peso dell’anta (kg)
Fino a 200 30 10 5 60 30
200 = 400 60 30 10 - 40
400 + 500 - 50 20 - 60 ?:) 260.000
500 + 600 - - 30 - - »g 240.000 \
600 = 800 - - 40 - . £
9 220.000
800 + 900 - - 50 - - g
900 + 1000 : : 60 - . |2 200000 \
Lunghezza anta (m) 180.000 \
Finoa 4 10 10 5 15 15 160.000 \
4+6 20 20 10 25 25 140.000
6+8 35 35 20 40 35 120.000 \
8+10 - - 35 - - 100.000 \\
10+12 - - 50 - - 80.000
Altri elementi di affaticamento
(da considerare se la probabilita che accadano & superiore al 10%) 60.000 \\
Temperatura 10 10 10 10 10 40.000 -
ambientale 20.000 N
superiore a ’
40°C o inferiore 0
a 0°C o umi- X R ® 2R’ R 2R R
dita superiore 2 8 8 2 8 8 22 8 8 8
al’'80% e
Presenza di pol- 15 15 15 15 15 Indice di gravosita %
vere 0 sabbia
Presenza di sal- 20 20 20 20 20
sedine
Interruzione 15 15 10 20 20
manovra da
Foto
Interruzione 25 25 20 30 30
manovra da Alt
Velocita superio- 20 20 15 25 25
re a “L4 veloce”
Spunto attivo 25 25 20 25 25
Totale indice di gravosita %:
Nota: se l'indice di gravosita supera il 100% significa che le condizioni sono oltre il limite di accettabilita; si consiglia I'uso di un modello
di taglia superiore.
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2.2) Impianto tipico
In figura 2 ¢ riportato I'impianto tipico di un cancello scorrevole automatizzato con ROBUS.

A
D 2 (o3 F
1 Selettore a chiave 8 Bordo secondario fisso (opzionale)
2 Fotocellule su colonnina 9 Lampeggiante con antenna incorporata
3 Fotocellule 10 ROBUS
4 Bordo primario fisso (opzionale) 11 Staffa di finecorsa “Chiuso”
5 Bordo primario mobile 12 Bordo secondario mobile (opzionale)
6 Staffa di finecorsa “Aperto” 13 Radio trasmettitore
7 Cremagliera

N
/

AN

2.3) Elenco cavi
Nell'impianto tipico di figura 2 sono indicati anche i cavi necessari per i collegamenti dei vari dispositivi; in tabella 3 sono indicate le caratte-
ristiche dei cavi.

AI cavi utilizzati devono essere adatti al tipo di installazione; ad esempio si consiglia un cavo tipo HO3VV-F per posa in
ambienti interni oppure HO7RN-F se posato all’esterno.

Tabella 3: elenco cavi

Collegamento Tipo cavo Lunghezza massima consentita
A: Linea elettrica di alimentazione N°1 cavo 3x1,5mm? 30m (nota 1)

B: Lampeggiante con antenna N°1 cavo 2x0,5mm? 20m

N°1 cavo schermato tipo RG58 20m (consigliato minore di 5m)

C: Fotocellule N°1 cavo 2x0,5mm? 30m (nota 2)

D: Selettore a chiave N°2 cavi 2x0,5mm? (nota 3) 50m

E: Bordi fissi N°1 cavo 2x0,5mm? (nota 4) 30m

F: Bordi mobili N°1 cavo 2x0,5mm? (nota 4) 30m (nota 5)

Nota 1: se il cavo di alimentazione € piu lungo di 30m occorre un cavo con sezione maggiore, ad esempio 3x2,5mm? ed € necessaria una
messa a terra di sicurezza in prossimita dell’automazione.

Nota 2: se il cavo “BLUEBUS” & piu lungo di 30m, fino ad un massimo di 50m, occorre un cavo 2x1mm2,

Nota 3: i due cavi 2x0,5mm? possono essere sostituiti da un solo cavo 4x0,5mma.

Nota 4: se & presente piu di un bordo vedere il paragrafo “7.3.2 Ingresso STOP” per il tipo di collegamento consigliato

Nota 5: per il collegamento dei bordi mobili su ante scorrevoli occorre utilizzare opportuni dispositivi che permettono la connessione anche
con I'anta in movimento.

N /
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Installazione
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A Linstallazione di ROBUS deve essere effettuata da personale qualificato, nel rispetto di leggi, norme e regolamenti e di

quanto riportato nelle presenti istruzioni.

/
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3.1) Verifiche preliminari

Prima di procedere con I'installazione di ROBUS & necessario ese-
guire questi controlli:

e Verificare che tutto il materiale da utilizzare sia in ottimo stato,
adatto all’'uso e conforme alle norme.

Verificare che la struttura del cancello sia adatta ad essere auto-
matizzata.

Verificare che peso e dimensioni dell’anta rientrino nei limiti di
impiego riportati nel capitolo “2.1 Limiti d’impiego”

Verificare, confrontando con i valori riportati nel capitolo “8 Carat-
teristiche tecniche”, che la forza necessaria per mettere in movi-
mento I'anta sia inferiore a meta della “Coppia massima” e che la
forza necessaria per mantenere in movimento I'anta sia inferiore
a meta della “Coppia nominale”; viene consigliato un margine del
50% sulle forze perché le condizioni climatiche avverse possono
far aumentare gli attriti.

Verificare che in tutta la corsa del cancello, sia in chiusura che in
apertura, non ci siano punti con maggiore attrito.

Verificare che non vi sia pericolo di deragliamento dell’anta e che
non ci siano rischi di uscita dalle guide

Verificare la robustezza degli arresti meccanici di oltre corsa con-
trollando che non vi siano deformazioni anche se I'anta dovesse
sbattere con forza sull’arresto.

Verificare che 'anta sia in equilibrio cioé non deve muoversi se
lasciata ferma in una qualsiasi posizione.

Verificare che la zona di fissaggio del motoriduttore non sia sog-
getta ad allagamenti; eventualmente prevedere il montaggio del
motoriduttore adeguatamente sollevato da terra.

e \ferificare che la zona di fissaggio del motoriduttore permetta o
sblocco ed una manovra manuale facile e sicura.

e Verificare che i punti di fissaggio dei vari dispositivi siano in zone
protette da urti e le superfici siano sufficientemente solide.

e Evitare che le parti dell’automatismo possano venir immerse in
acqua o in altre sostanze liquide.

e Non porre ROBUS vicino a fiamme o fonti di calore; in atmosfere
potenzialmente esplosive, particolarmente acide o saline; questo
pud danneggiare ROBUS ed essere causa di malfunzionamenti o
situazioni di pericolo.

* Nel caso sia presente un porta di passaggio interna all’anta oppure
una porta sull’area di movimento dell’anta, occorre assicurarsi che
non intralci la normale corsa ed eventualmente provvedere con un
opportuno sistema di interblocco

e Collegare la centrale ad una linea di alimentazione elettrica dotata
di messa a terra di sicurezza.

¢ | a linea di alimentazione elettrica deve essere protetta da un ade-
guato dispositivo magnetotermico e differenziale.

e Sulla linea di alimentazione dalla rete elettrica € necessario inserire
un dispositivo di sconnessione dell’alimentazione (con categoria
di sovratensione lll cioe distanza fa i contatti di almeno 3,5mm)
oppure altro sistema equivalente ad esempio una presa e relativa
spina. Se il dispositivo di sconnessione dell’alimentazione non € in
prossimita dell’automazione deve disporre di un sistema di blocco
contro la connessione non intenzionale o non autorizzata.

/
~

3.2) Fissaggio del motoriduttore

Se la superficie di appoggio € gia esistente il fissaggio del motoridut-

tore dovra avvenire direttamente sulla superficie utilizzando adeguati

mezzi ad esempio attraverso tasselli ad espansione. Altrimenti, per

fissare il motoriduttore:

1. Eseguire uno scavo di fondazione di adeguate dimensioni usando
come riferimento al quote indicate in figura 3.

2. Predisporre uno o piu tubi per il passaggio dei cavi elettrici come
in figura 4.

3. Assemblare le due zanche sulla piastra di fondazione ponendo un
dado sotto ed uno sopra la piastra; il dado sotto la piastra va

0+10 | | |
. . - -

] am )
192 O

330 0+50

| [ | 0+10| -
x x X x
rm )
O- 192
0+50 330

awvitato come in figura 5 in modo che la parte filettata sporga
circa 25+35 mm sopra la piastra.

4. Effettuare la colata di calcestruzzo e, prima che inizi la presa,
porre la piastra di fondazione alle quote indicate in figura 3; veri-
ficare che sia parallela al’anta e perfettamente in bolla, figura 6.
Attendere la completa presa del calcestruzzo.

5. Togliere i 2 dadi superiori alla piastra quindi appoggiarvi il moto-
riduttore; verificare che sia perfettamente parallelo all’anta poi
awvitare leggermente i 2 dadi e rondelle in dotazione come in
figura 7.

/
~
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Se la cremagliera € gia presente, una volta fissato il motoriduttore,

agire su grani di regolazione come in figura 8 per porre il pignone di

ROBUS alla giusta altezza lasciando 1+2 mm di gioco dalla crema-

gliera. Altrimenti per fissare la cremagliera occorre:

6. Sbloccare il motoriduttore come indicato nel paragrafo “Sblocco
e movimento manuale” sul capitolo “Istruzioni ed avvertenze
destinate all’utilizzatore del motoriduttore ROBUS”.

7. Aprire completamente I'anta, appoggiare sul pignone il primo
tratto di cremagliera e verificare che linizio della cremagliera
corrisponda all’inizio dell’anta come in figura 9. Verificare che tra
pignone e cremagliera vi sia un gioco di 1+2 mm, quindi fissare
con mezzi adeguati la cremagliera sull’anta.

A Per evitare che il peso dell’anta possa gravare sul motoriduttore
€ importante che tra cremagliera e pignone ci sia un gioco di 1+2
mm come in figura 10.

8. Far scorrere I'anta ed utilizzare sempre il pignone come riferimento
per fissare gli altri elementi della cremagliera.
Tagliare I'ultimo tratto di cremagliera per la parte eccedente.
. Provare a muovere I'anta varie volte in apertura e chiusura e verifi-
care che la cremagliera scorra allineata sul pignone con un disalli-
neamento massimo di 5 mm e che per tutta la lunghezza sia stato
rispettato il gioco 1+2 mm tra pignone e cremagliera.
Serrare energicamente i dadi di fissaggio del motoriduttore assicu-
randosi cosi che sia ben saldo a terra; coprire i dadi di fissaggio con
gli appositi tappi come in figura 11.

11.

12. Fissare le staffe di finecorsa come descritto di seguito (per le versioni
RB60OOP e RB1000P fissare le staffe come descritto nel paragrafo
“83.3 Fissaggio delle staffe di finecorsa nelle versioni con finecorsa di
prossimita induttivo”):

® Portare manualmente I'anta in posizione di apertura lasciando
almeno 2 - 3 cm dall’arresto meccanico.

e Far scorrere la staffa sulla cremagliera nel senso dell’apertura fino
a far intervenire il finecorsa. Quindi far avanzare la staffa di aimeno
2cm e poi bloccare con i relativi grani la staffa alla cremagliera,
come in figura 12.

e Eseguire la stessa operazione per il finecorsa di chiusura.

Bloccare il motoriduttore come indicato nel paragrafo “Sblocco e

movimento manuale” sul capitolo “Istruzioni ed avvertenze destinate

all’utilizzatore

13.

3.3) Fissaggio delle staffe di finecorsa nelle versioni con finecorsa di prossimita induttivo

Per le versioni RB600OP e RB1000P che utilizzano il finecorsa di pros-
simita induttivo, occorre fissare le staffe finecorsa come descritto di
seguito.

1. Portare manualmente I'anta in posizione di apertura lasciando
almeno 2 - 3 cm dall’arresto meccanico.

2. Far scorrere la staffa sulla cremagliera nel senso dell’apertura
fino a quando il led corrispondente si spegne, come in figura 13.
Quindi far avanzare la staffa di almeno 2cm e poi bloccare con i
relativi grani la staffa alla cremagliera.

3. Portare manualmente 'anta in posizione di chiusura lasciando
almeno 2 - 3 cm dall’arresto meccanico.

4. Far scorrere la staffa sulla cremagliera nel senso della chiusura
fino a quando il led corrispondente si spegne. Quindi far avanzare
la staffa di almeno 2 cm e poi bloccare con i relativi grani la staffa
alla cremagliera.

A Nel finecorsa di prossimita induttivo la distanza ottimale
della staffa € compresa tra 3 e 8 mm, come indicato in figura
14.

2
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3.4) Installazione dei vari dispositivi

Effettuare I'installazione degli altri dispositivi previsti seguendo le rispettive istruzioni. Verificare nel paragrafo “3.6 Descrizione dei collegamenti

~

3.5) Collegamenti elettrici

Tutti i collegamenti elettrici devono essere eseguiti in
assenza di tensione all’impianto e con I'eventuale batteria
tampone scollegata.

1. Per rimuovere il coperchio di protezione ed accedere alla centrale
elettronica di controllo di ROBUS occorre togliere la vite a lato e
sfilare il coperchio tirandolo verso I'alto.

2. Rimuovere la membrana di gomma che chiude il foro per il pas-
saggio dei cavi ed infilare tutti i cavi di collegamento verso i vari
dispositivi, lasciandoli 20+-30 cm piu lunghi del necessario. Vedere
tabella 5 per il tipo di cavi e figura 2 per i collegamenti.

3. Attraverso una fascetta raccogliere ed unire tutti i cavi che entrano
nel motoriduttore, porre la fascetta poco sotto il foro d’entrata

\ elettrici” ed in figura 2 i dispositivi che possono essere collegati a ROBUS.

cavi. Sulla membrana di gomma ritagliare un foro un po’ piu
stretto del diametro dei cavi raccolti ed infilare la membrana lungo
i cavi fino alla fascetta; quindi reinserire la membrana nella sede
del foro per il passaggio dei cavi. Porre una seconda fascetta per
raccogliere i cavi appena sopra la membrana.

4. Collegare il cavo di alimentazione sul’apposito morsetto come
indicato in figura 15 quindi con una fascetta bloccare il cavo al
primo anello ferma cavi.

5. Eseguire i collegamenti degli altri cavi secondo lo schema di figura
17. Per maggiore comodita i morsetti sono estraibili.

6. Terminati i collegamenti bloccare con delle fascette i cavi rac-
colti al secondo anello ferma cavi, la parte eccedente del cavo
d’antenna va bloccata agli altri cavi con un’altra fascetta come
indicato in figura 16.

/
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k Per il collegamento di 2 motori su ante contrapposte vedere il paragrafo “7.3.5 ROBUS in modalita Slave”.

AN
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3.6) Descrizione dei collegamenti elettrici

In questo paragrafo c’e una breve descrizione dei collegamenti elet-

trici; ulteriori informazioni sono presenti nel paragrafo “7.3 Aggiunta

0 rimozione dispositivi”.

FLASH: uscita per uno o due lampeggianti tipo “LUCYB” o simili con

la sola lampada 12V massimo 21W.

S.C.A.: uscita “Spia Cancello Aperto”; & possibile collegare una lam-

pada di segnalazione 24V massimo 4W. Pud essere programmata

anche per altre funzioni; vedere paragrafo “7.2.3 Funzioni secondo

livello”.

BLUEBUS: su questo morsetto si possono collegare i dispositivi

compatibili; tutti vengono collegati in parallelo con soli due conduttori

sui quali transita sia I'alimentazione elettrica che i segnali di comuni-

cazione. Altre informazioni su BLUEBUS sono presenti nel paragrafo

“7.3.1 BLUEBUS".

STOP: ingresso per dispositivi che bloccano o eventualmente arre-

stano la manovra in corso; con opportuni accorgimenti sull’ ingres-
kso e possibile collegare contatti tipo “Normalmente Chiuso”, tipo

“Normalmente Aperto” oppure dispositivi a resistenza costante. Altre
informazioni su STOP sono presenti nel paragrafo “7.3.2 Ingresso
STOP”.

P.P.: ingresso per dispositivi che comandano il movimento in moda-
lita Passo-Passo; € possibile collegare contatti di tipo “Normalmente
Aperto”.

OPEN: ingresso per dispositivi che comandano il movimento di sola
apertura; & possibile collegare contatti di tipo “Normalmente Aperto”.
CLOSE: ingresso per dispositivi che comandano il movimento di
sola chiusura; € possibile collegare contatti di tipo “Normalmente
Aperto”.

ANTENNA: ingresso di collegamento dell’antenna per ricevitore
radio (I'antenna €& incorporata su LUCY B).

~

4) Verifiche finali ed avviamento

muovere sia in apertura che in chiusura.

N

Prima di iniziare la fase di verifica ed avviamento dell’automazione & consigliabile porre I'anta a meta corsa circa in modo che sia libera di

/

4.1) Selezione della direzione

A seconda della posizione del motoriduttore rispetto all’anta e
necessario scegliere la direzione della manovra di apertura; se per
I'apertura I'anta deve muovere verso sinistra occorre spostare il
selettore verso sinistra come in figura 18, se per I'apertura I'anta
deve muovere a destra occorre spostare il selettore a destra come
in figura 19.

Ll

[

[

/
~
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/4.2) Allacciamento dell’alimentazione

Lallacciamento dell’alimentazione a ROBUS deve essere
eseguito da personale esperto, qualificato, in possesso dei
requisiti richiesti e nel pieno rispetto di leggi, norme e rego-
lamenti.

Non appena viene fornita tensione a ROBUS ¢ consigliabile fare

alcune semplici verifiche:

1. Verificare che il led BLUEBUS lampeggi regolarmente alla fre-
quenza di un lampeggio al secondo.

2. Verificare che lampeggino anche i led sulle fotocellule (sia su TX
che su RX); non & significativo il tipo di lampeggio, dipende da altri
fattori.

N

3. Verificare che il lampeggiante collegato all’'uscita FLASH e la lam-
pada spia collegata sull’'uscita S.C.A. siano spenti

Se tutto questo non awviene occorre spegnere immediatamente

I’alimentazione alla centrale e controllare con maggiore attenzione i

collegamenti elettrici.

Altre informazioni utili per la ricerca e la diagnosi dei guasti sono

presenti nel capitolo “7.6 Risoluzione dei problemi”.

AN

4.3) Apprendimento dei dispositivi

1. Premere e tenere premuti i tasti [A] e [Set]

Dopo I'allacciamento dell’alimentazione occorre far riconoscere alla centrale i dispositivi collegati sugli ingressi BLUEBUS e STOP. Prima di
questa fase i led L1 ed L2 lampeggiano per indicare che occorre eseguire I'apprendimento dei dispositivi.

2. Rilasciare i tasti quando i led L1 e L2 iniziano a lampeggiare molto velocemente (dopo circa 3s)

3. Attendere alcuni secondi che la centrale finisca I'apprendimento dei dispositivi

(eventualmente inizieranno a lampeggiare i led L3 e L4)

4. Al termine dell’apprendimento il led STOP deve rimanere acceso, i led L1 e L2 si spegneranno

La fase di apprendimento dispositivi collegati pud essere rifatta in qualsiasi momento anche dopo I'installazione per esempio se venisse
k aggiunto un dispositivo; per effettuare il nuovo apprendimento vedere paragrafo “7.3.6 Apprendimento altri dispositivi”.

/
~

/
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4.4) Apprendimento lunghezza dell’anta

ed il punto di apertura parziale.

1.  Premere e tenere premuti i tasti [Set] e [V]

Dopo I'apprendimento dei dispositivi inizieranno a lampeggiare i led L3 e L4; cio significa che € necessario far riconoscere alla centrale la lun-
ghezza dell’anta (distanza dal finecorsa di chiusura al finecorsa di apertura); questa misura & necessaria per il calcolo dei punti di rallentamento

2. Rilasciare i tasti quando inizia la manovra (dopo circa 3s).

3. \Verificare che la manovra in corso sia una apertura altrimenti premere il tasto [Stop] e controllare con
maggiore attenzione il paragrafo “56.1 Selezione della direzione”; poi ripetere dal punto 1.

apertura; subito dopo inizia la manovra di chiusura.

4. Attendere che la centrale completi la manovra di apertura fino al raggiungimento del finecorsa di

5. Attendere che la centrale completi la manovra di chiusura.

Permette di configurare:
e || “rallentamento” in apertura e chiusuraa 10 cm;

[Close].

Apprendimento lunghezza anta modo 2 per i modelli 250HS e 500HS

e || “setup di velocita motore” di apertura e chiusura al 100% (modalita velocissima, vedere tabella 8).

Questa modalita di funzionamento si attiva durante la fase di apprendimento dispositivi, mantenendo premuti i tasti [Stop] e [Close] per
piu di 8 secondi.Passati gli 8 secondi, il lampeggio dei led L3 e L4 diventa velocissimo; a questo punto e possibile rilasciare i tasti [Stop] e

Se tutto questo non avviene occorre spegnere immediatamente I'alimentazione alla centrale e controllare con maggiore attenzione i collega-
k menti elettrici. Altre informazioni utili sono presenti nel capitolo “Risoluzione dei problemi”.

4 4.5) Verifica del movimento del cancello

Dopo I'apprendimento della lunghezza dell’anta € consigliabile effet-

tuare alcune manovre per verificare il corretto movimento del cancello.

1. Premere il tasto [Open] per comandare una manovra di “Apre”;
verificare che I'apertura del cancello avvenga regolarmente sen-
za variazioni di velocita; solo quando I'anta & tra 70 e 50cm dal
finecorsa di apertura dovra rallentare e fermarsi, per intervento del
finecorsa, a 2+3cm dall’arresto meccanico di apertura.

2. Premere il tasto [Close] per comandare una manovra di “Chiu-
de”; verificare che la chiusura del cancello avvenga regolarmente
senza variazioni di velocita; solo quando I'anta & tra 70 e 50 cm
dal finecorsa di chiusura dovra rallentare e fermarsi, per intervento
del finecorsa, a 2+3 cm dall’arresto meccanico di chiusura.

3. Durante le manovra verificare che il lampeggiante effettui i lam-
peggi con periodi di 0,5s acceso e 0,5s spento. Se presente,
controllare anche i lampeggi della spia collegata al morsetto
S.C.A.: lampeggio lento in apertura, veloce in chiusura.

4. Effettuare varie manovre di apertura e chiusura con lo scopo di
evidenziare eventuali difetti di montaggio e regolazione o altre
anomalie come ad esempio punti con maggior attrito.

5. Verificare che il fissaggio del motoriduttore ROBUS, della cre-
magliera e delle staffe di finecorsa siano solidi, stabili ed ade-
guatamente resistenti anche durante le brusche accelerazioni o
decelerazioni del movimento del cancello.

/

.
/4.6) Funzioni preimpostate

La centrale di controllo di ROBUS dispone di alcune funzioni pro-
grammabili; di fabbrica queste funzioni vengono regolate in una
configurazione che dovrebbe soddisfare la maggior parte delle
K automazioni.

Le funzioni possono essere cambiate in qualsiasi momento attraver-
SO una opportuna procedura di programmazione, a questo scopo
vedere paragrafo “7.2 Programmazioni”.

~

/4.7) Ricevitore radio

Per il comando a distanza di ROBUS, sulla centrale di controllo &
previsto I'innesto SM per ricevitori radio tipo SMXI 0 SMXIS opzionali.
Per ulteriori informazioni, consultare il manuale di istruzioni del
ricevitore radio. Per inserire il ricevitore radio eseguire I'operazione
indicata in figura 22. In tabella 4 & descritta I’associazione tra I'uscita
del ricevitore radio ed il comando che ROBUS eseguira:

Tabella 4: comandi con trasmettitore

Uscita N°1 Comando “P.P.” (Passo-Passo)
Uscita N°2 Comando “Apertura parziale”
Uscita N°3 Comando “Apre”

Uscita N°4 Comando “Chiude”

5) Collaudo e messa in servizio

Questa ¢ la fase piu importante nella realizzazione dell’automazione
al fine di garantire la massima sicurezza. Il collaudo puo essere usa-
to anche come verifica periodica dei dispositivi che compongono
I’automatismo.

Il collaudo dell’intero impianto deve essere eseguito da per-

sonale esperto e qualificato che deve farsi carico delle prove
richieste, in funzione del rischio presente e di verificare il rispet-
to di quanto previsto da leggi, normative e regolamenti, ed in
particolare tutti i requisiti della norma EN12445 che stabilisce i
metodi di prova per la verifica degli automatismi per cancelli.

10 - [taliano
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5.1) Collaudo

Ogni singolo componente dell’automatismo, ad esempio bordi

sensibili, fotocellule, arresto di emergenza, ecc. richiede una spe-

cifica fase di collaudo; per questi dispositivi si dovranno eseguire le

procedure riportate nei rispettivi manuali istruzioni. Per il collaudo di

ROBUS eseguire la seguente sequenza di operazioni:

1. Verificare che sia stato rispettato rigorosamente tutto quanto
previsto nel presente manuale ed in particolare nel capitolo “1
Avvertenze”;

2. Sbloccare il motoriduttore come indicato nel paragrafo “Sblocco e
movimento manuale” sul capitolo “Istruzioni ed avvertenze desti-
nate all’utilizzatore del motoriduttore ROBUS”

3. Verificare che sia possibile muovere manualmente I'anta in apertu-
ra e in chiusura con una forza non superiore a 390N (circa 40kg)

4. Bloccare il motoriduttore.

5. Utilizzando i dispositivi di comando o arresto previsti (selettore a
chiave, pulsanti di comando o trasmettitori radio), effettuare delle

prove di apertura, chiusura ed arresto del cancello e verificare che
i comportamento corrisponda a quanto previsto.

6. Verificare uno ad uno il corretto funzionamento di tutti i disposi-
tivi di sicurezza presenti nell'impianto (fotocellule, bordi sensibili,
arresto di emergenza, ecc.); e verificare che il comportamento del
cancello corrisponda a quanto previsto. Ogni volta che un dispo-
sitivo interviene, sulla centrale il led “BLUEBUS” deve eseguire 2
lampeggi pitl veloci a conferma che la centrale riconosce I'evento.

7. Se le situazioni pericolose provocate dal movimento dell’anta
sono state salvaguardate mediante la limitazione della forza
d’'impatto si deve eseguire la misura della forza secondo quanto
previsto dalla norma EN 12445. Se la regolazione della “Velocita”
ed il controllo della “Forza Motore” vengono usati come ausilio al
sistema per la riduzione della forza d’impatto, provare e trovare le
regolazioni che offrono i migliori risultati.

~

N
/
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5.2) Messa in servizio

La messa in servizio pud avvenire solo dopo aver eseguito con esito

positivo tutte le fasi di collaudo di ROBUS e degli altri dispositivi pre-

senti. E vietata la messa in servizio parziale o in situazioni “prowvisorie”.

1. Realizzare e conservare per aimeno 10 anni il fascicolo tecnico
del’automazione che dovra comprendere almeno: disegno com-
plessivo dell’automazione, schema dei collegamenti elettrici, analisi
dei rischi e relative soluzioni adottate, dichiarazione di conformita
del fabbricante di tutti i dispositivi utilizzati (per ROBUS utilizzare
la Dichiarazione CE di conformita allegata); copia del manuale di
istruzioni per I'uso e del piano di manutenzione dell’automazione.

2. Apporre sul cancello una targhetta contenente almeno i seguen-
ti dati: tipo di automazione, nome e indirizzo del costruttore
(responsabile della “messa in servizio”), numero di matricola, anno
di costruzione e marchio “CE”.

3. Fissare in maniera permanente in prossimita del cancello un’eti-
chetta o una targa con indicate le operazioni per lo sblocco € la
manovra manuale.

4. Realizzare e consegnare al proprietario la dichiarazione di confor-
mita dell’automazione.

5. Realizzare e consegnare al proprietario il manuale di “Istruzioni ed
avvertenze per I'uso dell’automazione”.

6. Realizzare e consegnare al proprietario il piano di manutenzione
dell’automazione (che deve raccogliere tutte le prescrizioni sulla
manutenzione dei singoli dispositivi installati).

7. Prima di mettere in servizio I'automatismo informare adeguata-
mente ed in forma scritta il proprietario (ad esempio sul manuale
di istruzioni ed avvertenze per I'uso dell’automazione) sui pericoli
ed i rischi ancora presenti.

/
~
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6)

Manutenzione e smaltimento

( In questo capitolo sono riportate le informazioni per la realizzazione del piano di manutenzione e lo smaltimento di ROBUS.

/

N

6.1) Manutenzione

Per mantenere costante il livello di sicurezza e per garantire la mas-
sima durata dell’intera automazione & necessaria una manutenzione
regolare; a tale scopo ROBUS dispone di un contatore di manovre e
un sistema di segnalazione di manutenzione richiesta; vedere para-
grafo “7.4.3 Awiso di Manutenzione”.

A La manutenzione deve essere effettuata nel pieno rispetto
delle prescrizioni sulla sicurezza del presente manuale e
secondo quanto previsto dalle leggi e normative vigenti.

Per gli altri dispositivi diversi da ROBUS seguire quanto previsto nei
rispettivi piani manutenzione.

1. Per ROBUS €& necessaria una manutenzione programmata al
massimo entro 6 mesi 0 al massimo dopo 20.000 manovre dalla
precedente manutenzione.

2. Scollegare qualsiasi sorgente di alimentazione elettrica, compre-
se le eventuali batterie tampone.

3. Verificare lo stato di deterioramento di tutti i materiali che com-
pongono I'automazione con particolare attenzione a fenomeni di
erosione o di ossidazione delle parti strutturali; sostituire le parti
che non forniscono sufficienti garanzie .

4. Verificare lo stato di usura delle parti in movimento: pignone,
cremagliera e tutte le parti dell’anta, sostituire la parti usurate.

5. Ricollegare le sorgenti di alimentazione elettrica ed eseguire tutte
le prove e le verifiche previste nel paragrafo “5.1 Collaudo”.

)

/
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6.2) Smaltimento del prodotto

Questo prodotto & parte integrante del’automazione, e dun-
que, deve essere smaltito insieme con essa.

Come per le operazioni d’installazione, anche al termine della vita
di questo prodotto, le operazioni di smantellamento devono essere
eseguite da personale qualificato.

Questo prodotto € costituito da vari tipi di materiali: alcuni possono
essere riciclati, altri devono essere smaltiti. Informatevi sui sistemi di
riciclaggio o smaltimento previsti dai regolamenti vigenti sul vostro
territorio, per questa categoria di prodotto.

Attenzione! — alcune parti del prodotto possono contenere sostan-

ze inquinanti o pericolose che, se disperse nell’ambiente, potrebbero
provocare effetti dannosi sul’ambiente stesso e sulla salute umana.

Come indicato dal simbolo a lato, & vietato gettare que-
sto prodotto nei rifiuti domestici. Eseguire quindi la “rac-
colta separata” per lo smaltimento, secondo i metodi
previsti dai regolamenti vigenti sul vostro territorio, oppu-
re riconsegnare il prodotto al venditore nel momento
dell’acquisto di un nuovo prodotto equivalente.

Attenzione! - i regolamenti vigenti a livello locale possono preve-
dere pesanti sanzioni in caso di smaltimento abusivo di questo pro-
dotto.

~
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7) Approfondimenti

( In questo capitolo verranno trattate le possibilita di programmazione, personalizzazione, diagnostica e ricerca guasti su ROBUS.

/

7.1) Tasti di programmazione

Sulla centrale di controllo di ROBUS sono presenti 3 tasti che pos-
sSoNo essere usati sia per il comando della centrale durante le prove
sia per le programmazioni:

Open Il tasto “OPEN” permette di comandare I'apertura del cancello oppure di
A spostare verso I'alto il punto di programmazione
Stop Il tasto “STOP” permette di fermare la manovra se premuto per piu di
Set 5 secondi permette di entrare in programmazione.
Close Il tasto “CLOSE “permette di comandare la chiusura del cancello oppure
v di spostare verso il basso il punto di programmazione

N

A\

7.2) Programmagzioni
Sulla centrale di controllo di ROBUS sono disponibili alcune funzioni  Primo livello: funzioni regolabili in modo ON-OFF (attivo oppure
programmabili; la regolazione delle funzioni avviene attraverso 3 tasti  non attivo); in questo caso ogni led L1....L8 indica una funzione,
presenti sulla centrale [A] [Set] [¥] e vengono visualizzate attraver- ~ se acceso la funzione € attiva, se spento la funzione non & attiva;
so 8 led: L1....L8.
Le funzioni programmabili disponibili su ROBUS sono disposte su ~ Secondo livello: parametri regolabili su una scala di valori (valori da
2 livelli:

vedere tabella 5.

1 a 8); in questo caso ogni led L1....L8 indica il valore regolato tra i
8 possibili; vedere tabella 7.

AN
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Led

Tabella 5: elenco funzioni pro

Funzione

7.2.1) Funzioni primo livello (funzioni ON-OFF)

grammabili: primo livello

Descrizione

L1

Chiusura Automatica

Questa funzione permette una chiusura automatica del cancello dopo il tempo pausa programmato, di
fabbrica il Tempo Pausa € posto a 30 secondi ma pud essere modificato a 5, 15, 30, 45, 60, 80, 120 e
180 secondi. Se la funzione non ¢ attivata, il funzionamento € “semiautomatico”.

L2

Richiudi Dopo Foto

Questa funzione permette di tenere il cancello aperto solo per il tempo necessario al transito, infatti
l'intervento di “Foto” provoca sempre una richiusura automatica con un tempo pausa di 5s
(indipendentemente dal valore programmato)

Il comportamento cambia a seconda che sia attiva 0 meno la funzione di “Chiusura Automatica”.

Con “Chiusura Automatica” non attiva: Il cancello raggiunge sempre la posizione di totale apertura
(anche se il disimpegno di Foto avviene prima). Al disimpegno di Foto si provoca la richiusura automatica
con una pausa di 5s.

Con “Chiusura Automatica” attiva: la manovra di apertura si arresta subito dopo il disimpegno delle
fotocellule e si provoca la richiusura automatica con una pausa di 5s.

La funzione di “Richiudi Dopo Foto” viene sempre disabilitata nelle manovre interrotte con un comando di Stop.
Se la funzione “Richiudi Dopo Foto” non € attiva il tempo di pausa sara quello programmato o non ci
sara richiusura automatica se la funzione non ¢ attiva.

L3

Chiude Sempre

La funzione “Chiude Sempre” interviene, provocando una chiusura, quando al ritorno dell’alimentazione
viene rilevato il cancello aperto. Per questioni di sicurezza la manovra viene preceduta da 5s di
prelampeggio. Se la funzione non ¢ attiva, al ritorno dell’alimentazione il cancello rimarra fermo.

L4

Stand-By

Questa funzione permette di ridurre al massimo i consumi, € utile in particolare nel funzionamento con
batteria tampone. Se questa funzione ¢ attiva, dopo 1 minuto dal termine della manovra, la centrale spegne
I'uscita BLUEBUS (e quindi i dispositivi) e tutti i led ad esclusione del led BLUEBUS che lampeggera
piu lentamente. Quando la centrale riceve un comando ripristina il pieno funzionamento. Se la funzione
non ¢ attiva non ci sara riduzione dei consumi.

L5

Spunto

Attivando questa funzione, viene disinserita I'accelerazione graduale ad ogni inizio manovra; permette di
avere la massima forza di spunto ed & utile dove ci sono elevati attriti statici, ad esempio in caso di neve
o0 ghiaccio che bloccano I'anta. Se o spunto non & attivo la manovra inizia con una accelerazione graduale.

L6

Prelampeggio

Con la funzione di prelampeggio viene aggiunta una pausa di 3s tra I’'accensione del lampeggiante e
I'inizio della manovra per avvertire in anticipo della situazione di pericolo. Se il prelampeggio non ¢ attivo
I’accensione del lampeggiante coincide con I'inizio manovra.

L7

“Chiude” diventa
“Apre Parziale”

Attivando questa funzione tutti i comandi “chiude” (ingresso “CLOSE” o comando radio “chiude”) attivano
una manovra di apertura parziale (vedere led L6 su tabella 7).

L8

Modo “Slave” (schiavo)

Attivando questa funzione ROBUS diventa “Slave” (schiavo): & possibile, cosi, sincronizzare il
funzionamento di 2 motori su ante contrapposte nelle quali un motore funziona da Master e uno da
Slave; per maggiori dettagli vedere il paragrafo “ 7.3.5 ROBUS in modalita “Slave”.

Durante il funzionamento normale di ROBUS i led L1....L8 sono accesi o spenti in base allo stato della funzione che rappresentano, ad
k esempio L1 & acceso se ¢ attiva la “Chiusura automatica”.

/
~
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7.2.2) Programmazione primo livello (funzioni ON-OFF)
Di fabbrica le funzioni del primo livello sono poste tutte “OFF” ma si possono cambiare in qualsiasi momento come indicato in tabella 6. Fare
attenzione nell’eseguire la procedura perché c’e un tempo massimo di 10s tra la pressione di un tasto e I'altro, altrimenti la procedura finisce
automaticamente memorizzando le modifiche fatte fino a quel momento.

Tabella 6: per cambiare le funzioni ON-OFF Esempio

1. Premere e tener premuto il tasto [Set] per circa 3s 4
3s
2. Rilasciare il tasto [Set] quando il led L1 inizia a lampeggiare NIV 4
~L1 SET
3. Premere i tasti [A] o [¥] per spostare il led lampeggiante sul led che rappresenta la funzione ¥4 Y4
da modificare (a]o (] N
4. Premere il tasto [Set] per cambiare lo stato della funzione (lampeggio breve = OFF; L 2 SNV ANV,
lampeggio lungo = ON) SET /Q\ N
5. Attendere 10s per uscire dalla programmazione per fine tempo massimo. %
10s

Nota: i punti 3 e 4 possono essere ripetuti durante le stessa fase di programmazione per porre ON o OFF altre funzioni.

~

N
/

7.2.3 Funzioni secondo livello (parametri regolabili)

LEL L WA

co funzioni p

ogrammabili: secondo livello

Led di entrata | Parametro | Led (livello) | Valore Descrizione
L1 5 secondi
L2 15 secondi
L1 Tempo L3 30 secondi Regola il tempo di pausa cioe il tempo pri-
Pausa L4 45 secondi ma della richiusura automatica. Ha effetto
L5 60 secondi solo se la chiusura automatica é attiva.
L6 80 secondi
L7 120 secondi
L8 180 secondi
L1 Apre - stop - chiude - stop
L2 Apre - stop - chiude - apre
L3 Apre - chiude - apre - chiude
L2 Funzione P.P.| L4 Condominiale Regola la sequenza di comandi associati
L5 Condominiale 2 (piu di 2” fa stop) allingresso P.P oppure al 1° comando
L6 Passo-Passo 2 (meno di 2” fa apre parziale) | radio.
L7 Uomo presente
L8 Apertura in “semiautomatico”, chiusura a
“uomo presente”
L1 Molto lenta
L2 Lenta Regola la velocita del motore durante la
L3 Media corsa normale.
L3 Velocita L4 Veloce MOD. 250HS / 500HS: valore di fabbrica = L5
Motore L5 Molto veloce
L6 Velocissima
L7 Apre “veloce”; chiude “lento”
L8 Apre “velocissima”, Chiude “veloce”
L1 Funzione “Spia Cancello Aperto”
L2 Attiva se anta chiusa Regola la funzione associata all’'uscita
L3 Attiva se anta aperta S.C.A. (qualungue sia la funzione associata
L4 Uscita L4 Attiva con uscita radio N°2 I'uscita, quando attiva, fornisce una ten-
S.C.A. L5 Attiva con uscita radio N°3 sione di 24V -30 +50% con una potenza
L6 Attiva con uscita radio N°4 massima di 4W)
L7 Spia manutenzione
L8 Elettroserratura
L1 Cancello leggerissimo
L2 Cancello molto leggero Regola il sistema di controllo della forza del
L3 Cancello leggero motore per adeguarlo al peso del cancello.
L5 Forza L4 Cancello medio Il sistema di controllo della forza misura
motore L5 Cancello medio-pesante anche la temperatura ambientale aumen-
L6 Cancello pesante tando automaticamente la forza in caso di
L7 Cancello molto pesante temperature particolarmente basse.
L8 Cancello pesantissimo

/
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Led di entrata | Parametro | Led (livello) | Valore Descrizione
L1 0,5 mt
L2 1mt Regola la misura dell’apertura parziale.
L3 1,5 mt L’apertura parziale si pud comandare col
L6 Apre Parziale L4 2 mt 2° comando radio oppure con “CHIUDE”
L5 2,5 mt se c¢’e la funzione “Chiude” diventa “Apre
L6 3 mt Parziale”
L7 3,4 mt
L8 4 mt
L1 Automatico (in base alla gravosita delle
manovre)
L2 1000 Regola il numero di manovre dopo il quale
Awiso di L3 2000 segnalare la richiesta di manutenzione
L7 manutenzione | L4 4000 dell’automazione (vedere paragrafo “7.4.3
L5 7000 Awiso di Manutenzione”).
L6 10000
L7 15000
L8 20000
L1 Esito 12 manovra (la piu recente)
L2 Esito 2 manovra
L3 Esito 3* manovra Permette di verificare il tipo di anomalia
L8 Elenco L4 Esito 4* manovra intervenuta nelle ultime 8 manovre (vedere
anomalie L5 Esito 52 manovra paragrafo “7.6.1 Storico anomalie”).
L6 Esito 6 manovra
L7 Esito 72 manovra
L8 Esito 8 manovra
Nota: “ 7 rappresenta la regolazione di fabbrica

Tutti i parametri possono essere regolati a piacere senza nessuna controindicazione; solo la regolazione della “Forza Motore” potrebbe

richiedere una attenzione particolare:

* E sconsigliato utilizzare valori alti di forza per compensare il fatto che I'anta abbia dei punti di attrito anomali; una forza eccessiva pud
pregiudicare il funzionamento del sistema di sicurezza o danneggiare I'anta.

e Se il controllo della “Forza Motore” viene usato come ausilio al sistema per la riduzione della forza di impatto, dopo ogni regolazione ripetere
la misura della forza, come previsto dalla norma EN 12445.

e |'usura e le condizioni atmosferiche influiscono sul movimento del cancello, periodicamente e necessario ricontrollare la regolazione della
forza.

/7.2.4) Programmazione secondo livello (parametri regolabili)
Di fabbrica i parametri regolabili sono posti come evidenziato in tabella 7 con: “ 7 ma si possono cambiare in qualsiasi momento come

indicato in tabella 8. Fare attenzione nell’eseguire la procedura perché ¢’é un tempo massimo di 10s tra la pressione di un tasto e laltro,
altrimenti la procedura finisce automaticamente memorizzando le modifiche fatte fino a quel momento.

Tabella 8: per cambiare i parametri regolabili

Esempio

1. Premere e tener premuto il tasto [Set] per circa 3s v
3s
2. Rilasciare il tasto [Set] quando il led L1 inizia a lampeggiare NIV 4
S Ll SET]
3. Premere i tasti [A] o [W] per spostare il led lampeggiante sul “led di entrata” L2 B £ NV,
che rappresenta il parametro da modificare G o @ S
4. Premere e mantenere premuto il tasto [Set], il tasto [Set] va mantenuto premuto ¥
durante tutti i passi 5 e 6 SET
5. Attendere circa 3s dopodiché si accendera il led che rappresenta il livello attuale del NIV
parametro da modificare _/Q:
6. Premere i tasti [A] o [¥] per spostare il led che rappresenta il valore del parametro. Y+ 34 NIV
(aJo(+] %
7. Rilasciare il tasto [Set] 4
SET
8. Attendere 10s per uscire dalla programmazione per fine tempo massimo. %
10s

Nota: i punti da 3 a 7 possono essere ripetuti durante le stessa fase di programmazione per regolare piu parametri

N

/
~
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7.2.5) Esempio di programmazione primo livello (funzioni ON-OFF)
Come esempio viene riportata la sequenza di operazioni per cambiare I'impostazione di fabbrica delle funzioni di “Chiusura Automatica” (L1)
e “Chiude Sempre” (L3).

~

(Chiude Sempre) ora il led L3 lampeggia con lampeggio lungo

Tabella 9: esempio di programmazione primo livello Esempio
1. Premere e tener premuto il tasto [Set] per circa 3s 4
SET 3g
2. Rilasciare il tasto [Set] quando il led L1 inizia a lampeggiare NIV 4
O3 1
3. Premere una volta il tasto [Set] per cambiare lo stato della funzione associata ad L1 V4 NIV
(Chiusura Automatica) ora il led L1 lampeggia con lampeggio lungo SET] O: L1
4. Premere 2 volte il tasto [W] per spostare il led lampeggiante sul led L3 v4 ¥4
\L3
5. Premere una volta il tasto [Set] per cambiare lo stato della funzione associata ad L3 v 4 N é/

6. Attendere 10s per uscire dalla programmazione per fine tempo massimo %

10s

“Chiude Sempre”.

Al termine di queste operazioni i led L1 ed L3 devono rimanere accesi ad indicare che sono attive le funzioni di “Chiusura Automatica” e

N
/

Tabella 10: esempio di programmazione secondo livello

7.2.6) Esempio di programmazione secondo livello (parametri regolabili)
Come esempio viene riportata la sequenza di operazioni per cambiare I'impostazione di fabbrica dei parametri ed aumentare il “Tempo Pau-
sa” a 60s (entrata su L1 e livello su L5) e ridurre la “Forza Motore” per cancelli leggeri (entrata su L5 e livello su L2).

tutti i passi 9 e 10

1. Premere e tener premuto il tasto [Set] per circa 3s 4
3s
2. Rilasciare il tasto [Set] quando il led L1 inizia a lampeggiare N 4
N SET
3. Premere e mantenere premuto il tasto [Set]; il tasto [Set] va mantenuto premuto durante tutti ) 4
ipassi4deb
4. Attendere circa 3s fino a che si accendera il led L3 che rappresenta il livello attuale N
v " 02
del “Tempo Pausa /TN L3 3s
5. Premere 2 volte il tasto [¥] per spostare il led acceso su L5 che rappresenta il nuovo valore v4 ¥4 Nz
del “Tempo Pausa” @ @ /TN L5
6. Rilasciare il tasto [Set] 4
7. Premere 4 volte il tasto [W] per spostare il led lampeggiante sul led L5 v4 ¥4 ¥4 *f\éi
( : ( : ( : ( : N\ L5
8. Premere e mantenere premuto il tasto [Set]; il tasto [Set] va mantenuto premuto durante L 4

della “Forza Motore”

9. Attendere circa 3s fino a che si accendera il led L5 che rappresenta il livello attuale NIV

10.  Premere 3 volte il tasto [A] per spostare il led acceso su L2 che rappresenta il nuovo valore Y4 V4 V4
della “Forza Motore” (a]Ca] G 12
11.  Rilasciare il tasto [Set] 4
SET|
12.  Attendere 10s per uscire dalla programmazione per fine tempo massimo %
10s

N

/
~

/7.3) Aggiunta o rimozione dispositivi

Ad una automazione con ROBUS ¢ possibile aggiungere o rimuove-
re dispositivi in qualsiasi momento. In particolare a “BLUEBUS” ed
allingresso “STOP” possono essere collegati vari tipi di dispositivi
come indicato nei paragrafi seguenti.

Dopo aver aggiunto o rimosso dei dispositivi € necessario
rifare Papprendimento dei dispositivi come descritto nel para-
grafo “7.3.6 Apprendimento altri dispositivi”.

.
(7.3.1) BLUEBUS

BLUEBUS ¢ una tecnica che permette di effettuare i collegamenti dei
dispositivi compatibili con soli due conduttori sui quali transita sia I'a-
limentazione elettrica che i segnali di comunicazione. Tutti i dispositi-
vi vengono collegati in parallelo sugli stessi 2 conduttori di BLUEBUS
e senza necessita di rispettare alcuna polarita; ogni dispositivo viene
riconosciuto singolarmente poiché durante linstallazione dli viene
assegnato un indirizzo univoco. A BLUEBUS si possono collegare
k ad esempio: fotocellule, dispositivi di sicurezza, pulsanti di comando,

spie di segnalazione ecc. La centrale di controllo di ROBUS ricono-
sce uno ad uno tutti i dispositivi collegati attraverso un’opportuna
fase di apprendimento ed € in grado di rilevare con estrema sicu-
rezza tutte le possibili anomalie. Per questo motivo ogni volta che
viene aggiunto o tolto un dispositivo collegato a BLUEBUS occorrera
eseguire nella centrale la fase di apprendimento come descritto nel
paragrafo “7.3.6 Apprendimento altri dispositivi”.

/
~
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7.3.2) Ingresso STOP

STOP ¢ lingresso che provoca I'arresto immediato della manovra

seguito da una breve inversione. A questo ingresso possono essere

collegati dispositivi con uscita a contatto normalmente aperto “NA”,

normalmente chiuso “NC” oppure dispositivi con uscita a resistenza

costante 8,2kQ, ad esempio bordi sensibili.

Come per BLUEBUS, la centrale riconosce il tipo di dispositivo col-

legato all'ingresso STOP durante la fase di apprendimento (vedere

paragrafo “7.3.6 Apprendimento altri dispositivi”); successivamente

viene provocato uno STOP guando si verifica una qualsiasi variazio-

ne rispetto allo stato appreso.

Con opportuni accorgimenti & possibile collegare all’ingresso STOP

piu di un dispositivo, anche di tipo diverso:

e Piu dispositivi NA si possono collegare in parallelo tra di loro senza
alcun limite di quantita.

e Piu dispositivi NC si possono collegare in serie tra di loro senza
alcun limite di quantita.

e Due dispositivi con uscita a resistenza costante 8,2kQ si posso-
no collegare in parallelo; se vi sono piu di 2 dispositivi allora tutti
devono essere collegati “in cascata” con una sola resistenza di
terminazione da 8,2kQ.

e E possibile la combinazione di NA ed NC ponendo i 2 contatti
in parallelo con I'avvertenza di porre in serie al contatto NC una
resistenza da 8,2kQ (cio rende possibile anche la combinazione di
3 dispositivi: NA, NC e 8,2kQ).

ASe I'ingresso STOP é usato per collegare dispositivi con
funzioni di sicurezza solo i dispositivi con uscita a resistenza
costante 8,2kQ garantiscono la categoria 3 di sicurezza ai
guasti secondo la norma EN 954-1.

N
/

7.3.3) Fotocellule

Il sistema “BLUEBUS” consente, tramite I'indirizzamento con gli
appositi ponticelli, il riconoscimento delle fotocellule da parte della
centrale e di assegnare la corretta funzione di rilevazione. L'ope-
razione di indirizzamento va fatta sia sul TX che sul RX (ponendo i
ponticelli nello stesso modo) verificando che non vi siano altre coppie
di fotocellule con lo stesso indirizzo.

In un automatismo per cancelli scorrevoli con ROBUS €& possibile
installare le fotocellule secondo quanto rappresentato in figura 24.
Dopo I'installazione o la rimozione di fotocellule occorrera eseguire
nella centrale la fase di apprendimento come descritto nel paragrafo
“7.3.6 Apprendimento altri dispositivi”.

Tabella 11: indirizzi delle fotocellule

Fotocellula Ponticelli

Fotocellula Ponticelli

FOTO
Fotocellula esterna h = 50
con intervento in chiusura

FOTO 2
Fotocellula esterna
con intervento in apertura

FOTOII
Fotocellula esterna h = 100
con intervento in chiusura

FOTO 211
Fotocellula interna
con intervento in apertura

FOTO 1
Fotocellula interna h = 50
con intervento in chiusura

FOTO 3

Fotocellula unica che copre tutto

I’automatismo

FOTO 11l
Fotocellula interna h = 100
con intervento in chiusura

rave

A L'installazione di FOTO 3 assieme a FOTO |l richiede che la posi-
zione degli elementi che compongono la fotocellula (TX - RX) rispetti
I'avvertenza riportata nel manuale di istruzioni delle fotocellule.

N
/

N

7.3.4) Fotosensore FT210B

Il fotosensore FT210B unisce in un unico dispositivo un sistema di
limitazione della forza (tipo C secondo la norma EN12453) ed un
rilevatore di presenza che rileva ostacoli presenti sull’asse ottico tra
trasmettitore TX e ricevitore RX (tipo D secondo la norma EN12453).
Nel fotosensore FT210B i segnali dello stato del bordo sensibile ven-
gono inviati attraverso il raggio della fotocellula integrando i 2 sistemi
in un unico dispositivo. La parte trasmittente posta sull’anta mobile
e alimentata con batterie eliminando cosi gli antiestetici sistemi di
collegamento; speciali circuiti riducono il consumo della batteria per
garantire una durata fino a 15 anni (vedere i dettagli della stima nelle
istruzioni del prodotto).

Un solo dispositivo FT210B abbinato ad un bordo sensibile (esempio
TCB65) permette di raggiungere il livello di sicurezza del “bordo pri-
mario” richiesto dalla norma EN12453 per qualsiasi “tipo di utilizzo”
e “tipo di attivazione”.

Il fotosensore FT210B abbinato a bordi sensibili “resistivi” (8,2kQ), &
sicuro al guasto singolo (categoria 3 secondo EN 954-1). Dispone
di uno speciale circuito anticollisione che evita interferenze con altri
rilevatori anche se non sincronizzati e permette di aggiungere altre
fotocellule; ad esempio, nel caso di transito di veicoli pesanti dove
normalmente si pone una seconda fotocellula a 1m da terra.

Per ulteriori informazioni sulle modalita di collegamento e indirizza-
mento vedere il manuale di istruzioni di FT210B.

/
~
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7.3.5) ROBUS in modalita “Slave”

Programmando e collegando opportunamente, ROBUS puo funzio-
nare in modalita “Slave” (schiavo); questa modalita di funzionamento
viene utilizzata nel caso serva automatizzare 2 ante contrapposte e
si desidera che i movimenti delle ante avvengano in modo sincroniz-
zato. In questa modalita un ROBUS funziona come Master (maestro)
cioe comanda le manovre, mentre il secondo ROBUS funziona
come Slave, cioé esegue i comandi inviati dal Master (di fabbrica tutti
i ROBUS sono Master).

Per configurare ROBUS come Slave bisogna attivare la funzione di
primo livello “Modo Slave” (vedere tabella 5).

Il collegamento tra il ROBUS Master e ROBUS Slave avviene tramite
BLUEBUS.

A In questo caso deve essere rispettata la polarita nel colle-
gamento fra i due ROBUS come illustrato in figura 26 (gli altri
dispositivi continuano a non avere polarita).

Per installare 2 ROBUS in modalita Master e Slave eseguire le

seguenti operazioni:

* Effettuare I'installazione dei 2 motori come illustrato in figura 25. E
indifferente quale motore funziona come Master e quale come Sla-
ve; nella scelta occorre valutare la comodita dei collegamenti ed il
fatto che il comando Passo-Passo sullo Salve consente I'apertura
totale solo dell’anta Slave.

22/

e Collegare i 2 motori come in figura 26.

e Selezionare la direzione della manovra di apertura dei 2 motori
come indicato in figura 25 (vedere anche il paragrafo “4.1 Selezio-
ne della direzione”).

e Alimentare i 2 motori.

* Nel ROBUS Slave programmare la funzione “Modo Slave” (vedere
tabella 5).

e Eseguire I'acquisizione dispositivi sul ROBUS Slave (vedere para-
grafo “4.3 Apprendimento dei dispositivi”).

e Eseguire I'acquisizione dispositivi sul ROBUS Master (vedere para-
grafo “4.3 Apprendimento dei dispositivi).

e Eseguire 'acquisizione della lunghezza delle ante sul ROBUS
Master (vedere paragrafo “4.4 Apprendimento lunghezza dell’an-
ta”).

LUCYB LUCYB
S.C.A. S.C.A. STOP PP
BE gzw 4w B sz 4w %] /
! i 1] 1 T
1 I
AAAAAAN AN
P ] —

b o i

MASTER

o

Nel collegamento di 2 ROBUS in modalita Master-Slave porre attenzione che:

e Tutti i dispositivi devono essere collegati su ROBUS Master (come in fig. 26) compreso il ricevitore radio

¢ Nel caso di utilizzo di batterie tampone, entrambe i motori devono avere la propria batteria.

e Tutte le programmazioni sul ROBUS Slave vengono ignorate (prevalgono quelle di ROBUS Master) ad esclusione di quelle riportate in

tabella 12.

/
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Tabella 12: programmazioni su ROBUS Slave indipendenti da

Funzioni di primo livello (funzioni ON - OFF)

OBUS Master

Funzioni di secondo livello (parametri regolabili)

Stand-by Velocita Motore

Spunto Uscita SCA

Modo Slave Forza Motore
Lista Errori

Nello Slave ¢ possibile collegare:

® un proprio lampeggiante (Flash)

® una propria Spia Cancello Aperto (S.C.A))
® un proprio bordo sensibile (Stop)

* Nello Slave gli ingressi Open e Close non vengono utilizzati

* un proprio dispositivo di comando (P.P.) che comanda I'apertura totale solo dell’anta Slave.

N
/

7.3.6) Apprendimento altri dispositivi

Tabella 13: per 'apprendimento di altri dispositivi

Normalmente I'operazione di apprendimento dei dispositivi collegati a BLUEBUS ed all'ingresso STOP viene eseguita durante la fase di installazione;
tuttavia se vengono aggiunti o rimossi dispositivi € possibile rifare I'apprendimento come riportato in tabella 13.

/
~

1. Premere e tenere premuti i tasti [A] e [Set] vy ¥
(4]
2. Rilasciare i tasti quando i led L1 e L2 iniziano a lampeggiare molto velocemente (dopo circa 3s) 4+ 4 NI
QGNP
3. Attendere alcuni secondi che la centrale finisca I'apprendimento dei dispositivi A
4, Al termine dell’apprendimento iled L1 e L2 smetteranno di lampeggiare, il led STOP deve rimanere I

acceso, mentre i led L1...L8 si accenderanno in base allo stato delle funzioni ON-OFF che rappresentano.

quanto indicato nel paragrafo “5.1 Collaudo”.

N

A Dopo aver aggiunto o rimosso dei dispositivi & necessario eseguire nuovamente il collaudo dell’automazione secondo

/

7.4) Funzioni particolari

/

7.4.1) Funzione “Apri sempre”

La funzione “Apri sempre” € una proprieta della centrale di controllo
che permette di comandare sempre una manovra di apertura quan-
do il comando di “Passo-Passo” ha una durata superiore a 2 secon-
di; cio & utile ad esempio per collegare al morsetto P.P. il contatto di

~

un orologio programmatore per mantenere aperto il cancello per una
certa fascia oraria. Questa proprieta € valida qualunque sia la pro-
grammazione dell’ingresso di P.P. ad esclusione della programma-
zione come “Chiude”, vedere parametro “Funzione P.P.” in tabella 7.

/7.4.2) Funzione “Muovi comunque”
Nel caso in cui qualche dispositivo di sicurezza non dovesse funzio-

nare correttamente o fosse fuori uso, € possibile comungque coman-
dare e muovere il cancello in modalita “Uomo presente”.

Per i dettagli vedere il paragrafo “Comando con sicurezze fuori uso”

presente nell’allegato “Istruzioni ed avvertenze destinate all’utilizza-
tore del motoriduttore ROBUS”.

.
/7.4.3) Avviso di manutenzione

ROBUS consente di avvisare I'utente quando eseguire un controllo
di manutenzione dell’automazione. Il numero di manovre dopo il
quale awviene la segnalazione € selezionabile tra 8 livelli, mediante
il parametro regolabile “Awviso di manutenzione” (vedere tabella 7).
Il livello 1 di regolazione € “automatico” e tiene conto della gravosita
delle manovre, cioe dello sforzo e della durata della manovra, mentre
le altre regolazioni sono fissate in base al numero delle manovre.

Numero manovre

Tabella 14: avviso di manutenzione con Flash e spia manutenzione

Segnalazione su Flash

J
\
La segnalazione di richiesta di manutenzione awviene attraverso il
lampeggiante Flash oppure sulla lampada collegata all’'uscita S.C.A.
quando & programmata come “Spia Manutenzione” (vedere tabella 7).
In base al numero di manovre eseguite rispetto al limite programma-

to il lampeggiante Flash e la spia manutenzione danno le segnala-
zioni riportate in tabella 14.

Segnalazione si spia manutenzione

Inferiore a 80% del limite

Normale (0.5s acceso, 0.5s spento)

Accesa per 2s ad inizio apertura

Tra 81 e 100% del limite

A inizio manovra rimane acceso per 2s poi
prosegue normalmente

Lampeggia durante tutta la manovra

Oltre il 100% del limite

Ad inizio e fine manovra rimane acceso per
2s poi prosegue normalmente

Lampeggia sempre.

N
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Verifica del numero di manovre effettuate

verifica procedere come descritto in tabella 15.

Tabella 15: verifica del numero di manovre effettuate

Con la funzione di “Avviso di manutenzione” € possibile verificare il numero di manovre eseguite in percentuale sul limite impostato. Per la

~

1. Premere e tener premuto il tasto [Set] per circa 3s ¥
3s
2. Rilasciare il tasto [Set] quando il led L1 inizia a lampeggiare N d)/ 4
< L1
3. Premere i tasti [A] o [W] per spostare il led lampeggiante sul L7, ciog il “led di entrata” per il Y4 ¥4
parametro “Awiso si manutenzione” @ o) @ O: L7
4. Premere e mantenere premuto il tasto [Set], il tasto [Set] va mantenuto premuto L4
durante tuttii passi 5,6 e 7
5. Attendere circa 3s dopodiché si accendera il led che rappresenta il livello attuale del NIV
parametro “Awiso si manutenzione” ;(\}\ 3s
6. Premere e subito rilasciare i tasti [A] e [V]. v4 ¥4
(ale (]
7. Il led corrispondente al livello selezionato fara alcuni lampeggi. Il numero di lampeggi identifica la
percentuale di manovre effettuate (in multipli di 10%) rispetto al limite impostato.
Ad esempio: con impostato I'avviso di manutenzione su L6 ciogé 10000, il 10% corrisponde a 1000 N d}i N/ N bi
manovre; se il led di visualizzazione fa 4 lampeggi, significa che & stato raggiunto il 40% delle manovre N N eee N\ N=?
(cioé tra 4000 e 4999 manovre). Se non é stato raggiunto il 10% delle manovre non ci sara nessun
lampeggio.
8. Rilasciare il tasto [Set]

4

Azzeramento contatore manovre
Dopo aver eseguito la manutenzione dell'impianto & necessario azzerare il contatore delle manovre.
Procedere come descritto in tabella 16.

Tabella 16: azzeramento contatore manovre Esempio

1. Premere e tener premuto il tasto [Set] per circa 3s A4
3s
2. Rilasciare il tasto [Set] quando il led L1 inizia a lampeggiare NIV 4
L
3. Premere i tasti [A] o [¥] per spostare il led lampeggiante sul L7, ciog il “led di entrata” per il Y4 ¥4
parametro “Awviso si manutenzione” G o) @ O: L7
4. Premere e mantenere premuto il tasto [Set], il tasto [Set] va mantenuto premuto ¥
durante tutti i passi 5, e 6 SET
5. Attendere circa 3s dopodiché si accendera il led che rappresenta il livello attuale del NIV
parametro “Awviso si manutenzione” ?Q}\ 3s
6. Premere e tenere premuto per almeno 5 secondi i tasti [A] e [¥], quindi rilasciare i 2 tasti.
Il led corrispondente al livello selezionato eseguira una serie di lampeggi veloci per segnalare che |l p A 2 . Ny
contatore delle manovre & stato azzerato. G € @ 7S
7. Rilasciare il tasto [Set] 4
SET

N

AN

7.5 Collegamento altri dispositivi
Se vi fosse I'esigenza di alimentare dispositivi esterni ad esempio un

alap PP

lettore di prossimita per tessere a transponder oppure la luce d'illu-
minazione del selettore a chiave & possibile prelevare I'alimentazione

COCRUUC

come indicato in figura 27. La tensione di alimentazione € 24Vcc
-30% + +50% con corrente massima disponibile di 100mA.

Lo

24Vce

/
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7.6) Risoluzione dei problemi

te l'installazione o in caso di guasto.

Sintomi

Nella tabella 17 & possibile trovare utili indicazioni per affrontare gli
eventuali casi di malfunzionamento in cui € possibile incorrere duran-

AN
@ F1

Tabella 17: ricerca guasti

Verifiche consigliate

Il trasmettitore radio non comanda il cancello ed
il led sul trasmettitore non si accende

Verificare che le pile del trasmettitore non siano scariche, eventualmente sostituirle

Il trasmettitore radio non comanda il cancello
ma il led sul trasmettitore si accende

Verificare se il trasmettitore & correttamente memorizzato nel ricevitore radio

Non si comanda nessuna manovra ed il led
“BLUEBUS” non lampeggia

Verificare che ROBUS sia alimentato con la tensione di rete.
Verificare che i fusibili non siano interrotti; in questo caso, verificare la causa del guasto
e poi sostituirli con altri dello stesso valore di corrente e caratteristiche.

Non si comanda nessuna manovra ed il lam-
peggiante € spento

Verificare che il comando venga effettivamente ricevuto. Se il comando giunge sull’in-
gresso PP il relativo led “PP” deve accendersi; se invece viene utilizzato il trasmettitore
radio, il led “BluBus” deve fare due lampeggi veloci.

Non si comanda nessuna manovra ed il lam-
peggiante fa alcuni lampeggi

Contare il numero di lampeggi e verificare secondo quanto riportato in tabella 19

La manovra ha inizio ma subito dopo avviene
I'inversione

La forza selezionata potrebbe essere troppo bassa per il tipo di cancello. Verificare se
ci sono degli ostacoli ed eventualmente selezionare una forza superiore

La manovra viene eseguita regolarmente ma il
lampeggiante non funziona

Verificare che durante la manovra vi sia tensione sul morsetto FLASH del lampeggiante
(essendo intermittente il valore di tensione non é significativo: circa 10-30Vcc); se c'e
tensione, il problema € dovuto alla lampada che dovra essere sostituita con una di
uguali caratteristiche; se non c’e tensione, potrebbe essersi verificato un sovraccarico
sull’'uscita FLASH, verificare che non vi sia corto circuito sul cavo.

La manovra viene eseguita regolarmente ma la
spia SCA non funziona

Verificare il tipo di funzione programmata per I'uscita SCA (Tabella 7)

Quando la spia dovrebbe essere accesa, verificare vi sia tensione sul morsetto SCA
(circa 24Vcc); se c’e tensione, il problema e dovuto alla spia che dovra essere sostitui-
ta con una di uguali caratteristiche; se non c’e tensione, potrebbe essersi verificato un
sovraccarico sull’'uscita SCA. verificare che non vi sia corto circuito sul cavo.

N
/

7.6.1) Elenco storico anomalie

ROBUS permette di visualizzare le eventuali anomalie che si sono verificate nelle ultime 8 manovre, ad esempio I'interruzione di una manovra
per l'intervento di una fotocellula o di un bordo sensibile. Per verificare I'elenco delle anomalie precedere come in tabella 18.

Tabella 18: storico anomalie Esempio

1. Premere e tener premuto il tasto [Set] per circa 3s A4

3s

dopo un’anomalia (vedere tabella 19).

2. Rilasciare il tasto [Set] quando il led L1 inizia a lampeggiare NIV 4
S Ll
3. Premere i tasti [A] o [¥] per spostare il led lampeggiante sul L8, ciog il “led di entrata” Y4 ¥4
per il parametro “Elenco anomalie” o) @ O: L8
4. Premere e mantenere premuto il tasto [Set], il tasto [Set] va mantenuto premuto L 4
durante tutti i passi 5, e 6 SET
5. Attendere circa 3s dopodiché si accenderanno i led corrispondenti alle manovre che hanno avuto delle
anomalie. Il led L1 indica I’ esito della manovra piu recente,il led L8 indica I'esito dell’ottava. Se il led & )C‘)ﬁ
acceso significa che durante la manovra si sono verificate delle anomalie; se il led € spento significa che 3 7
la manovra € terminata senza anomalie.
6. Premere i tasti i tasti [A] e [¥] per selezionare la manovra desiderta:
Il led corrispondente fara un numero di lampeggi pari a quelli normalmente eseguiti dal lampeggiante \4 S 2 SN

7. Rilasciare il tasto [Set]

/
~

N
/

7.7) Diagnostica e segnalazioni

o dell’eventuale malfunzionamento.

N

Alcuni dispositivi offrono direttamente delle segnalazioni particolari
attraverso le quali & possibile riconoscere lo stato di funzionamento
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7.7.1) Segnalazioni con il lampeggiante
Il segnalatore lampeggiante FLASH durante la manovra esegue un lampeggio ogni secondo; quando accadono delle anomalie, vengono
emessi dei lampeggi piu brevi; i lampeggi si ripetono due volte, separati da una pausa di un secondo.

Tabella 19: segnalazioni sul lampeggiante FLASH

Lampeggi veloci Causa AZIONE
1 lampegaio Al'inizio della manovra, la verifica dei dispositivi collegati a BLUEBUS non cor-
Pegy risponde a quelli memorizzati durante la fase di apprendimento. E possibile vi
pausa di 1 secondo Errore sul BluBUS ; : e ) o o o
1 lampeggio siano dispositivi guasti, verificare e sostituire; se sono state fatte delle modifi-
che occorre rifare I'apprendimento
2 lampeggi All’inizio della manovra una o piu fotocellule non danno il consenso al movi-
pausa di 1 secondo Intervento di una fotocellula mento, verificare se ci sono ostacoli.
2 lampeggi Durante il movimento & normale se effettivamente € presente un ostacolo.
3 lampeggi .- ) . ) . . o
ausa di 1 secondo Intervento del limitatore della | Durante il movimento il cancello ha incontrato un maggiore attrito;
g lampeggi “Forza Motore” verificare la causa
4 lampeggi ) . — ) . s . .
ausa di 1 secondo Intervento dell’ingresso di All'inizio della manovra o durante il movimento ¢’e stato un intervento dell’in-
2 lampeggi STOP gresso di STOP; verificare la causa
5 lampeggi ! . . S . )
ausa di 1 secondo Errore nei parametri intemi Attendere almeno 30 secondi e riprovare a dare un comando; se lo stato rima-
g lampeggi della centrale elettronica ne potrebbe esserci un guasto grave ed occorre sostituire la scheda elettronica
6 lampeggi Superato il limite massimo
pausa di 1 secondo up Attendere alcuni minuti che il limitatore di manovre ritorni sotto il limite massimo
6 lampeggi di manovre per ora
7 Iampe_gg Errore nei circuiti elettrici Scollegare tutti i CIrCIUItI di a||mentla2|one per qualche secpndo poi riprovare
pausa di 1 secondo interni a dare un comando; se lo stato rimane potrebbe esserci un guasto grave ed
7 lampeggii occorre sostituire la scheda elettronica
8 Iampegg| E gia presente un cqmandg Verificare la natura del comando sempre presente; ad esempio potrebbe esse-
pausa di 1 secondo che non consente di esegui- . ) - e "
. . . re il comando da un orologio sull’'ingresso di “apre”.
\ 8 lampeggi re altri comandi.

AN

/

7.7.2) Segnalazioni sulla centrale

Nella centrale di ROBUS ci sono una serie di LED ognuno dei quali
puo dare delle segnalazioni particolari, sia nel funzionamento norma-

le che in caso di anomalia.

Tabella 20: led sui morsetti della centrale

Led BLUEBUS Causa AZIONE
. Verificare se c’é alimentazione; verificare che i fusibili non siano intervenuti; nel
Spento Anomalia - . Lo .
caso, verificare la causa del guasto e poi sostituirli con altri dello stesso valore
. C’e una anomalia grave; provare a spegnere per qualche secondo la centrale;
Acceso Anomalia grave 9 P Peg per g

se lo stato permane c’é un guasto e occorre sostituire la scheda elettronica

Un lampeggio al secondo

Tutto OK

Funzionamento normale della centrale

2 lampeggi veloci

E awenuta una variazione
dello stato degli ingressi

E normale quando awiene un cambiamento di uno degli ingressi: OPEN,
STOP, intervento delle fotocellule o viene utilizzato il trasmettitore radio

Serie di lampeggi separati da
una pausa di un secondo

Varie

E la stessa segnalazione che ¢’& sul lampeggiante. Vedere Tabella 19

Led STOP

Causa

AZIONE

Intervento dell'ingresso di

Spento STOP Verificare i dispositivi collegati all'ingresso di STOP

Acceso Tutto OK Ingresso STOP attivo

Led P.P. Causa AZIONE

Spento Tutto OK Ingresso PP non attivo

Acceso Intervento dellingresso di PP | E normale se & effettivamente attivo il dispositivo collegato allingresso PP
Led APRE Causa AZIONE

Spento Tutto OK Ingresso APRE non attivo

Acceso Intervento dell'ingresso di OPEN | E normale se & effettivamente attivo il dispositivo collegato allingresso APRE
Led CHIUDE Causa AZIONE

Spento Tutto OK Ingresso CHIUDE non attivo

Acceso Intervento dell'ingresso di CLOSE | E normale se & effettivamente attivo il dispositivo collegato allingresso CHIUDE
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Tabella 21: led sui tasti della centrale

Led 1 Descrizione
Spento Durante il funzionamento normale indica “Chiusura automatica” non attiva
Acceso Durante il funzionamento normale indica “Chiusura automatica” attiva
® Programmazione delle funzioni in corso
Lampeggia ® lampeggia assieme ad L2 indica che & necessario eseguire la fase di apprendimento dei dispositivi
(vedere paragrafo “4.3 Apprendimento dei dispositivi”).
Led L2 Descrizione
Spento Durante il funzionamento normale indica “Richiudi Dopo Foto” non attivo.
Acceso Durante il funzionamento normale indica “Richiudi Dopo Foto” attivo.
* Programmazione delle funzioni in corso
Lampeggia e Se lampeggia assieme ad L1 indica che € necessario eseguire la fase di apprendimento dei dispositivi
(vedere paragrafo “4.3 Apprendimento dei dispositivi”).
Led L3 Descrizione
Spento Durante il funzionamento normale indica “Chiude Sempre” non attivo.
Acceso Durante il funzionamento normale indica “Chiude Sempre” attivo.
e Programmazione delle funzioni in corso
Lampeggia e Se lampeggia assieme ad L4 indica che & necessario eseguire la fase di apprendimento della lunghezza
dell’anta (vedere paragrafo “4.4 Apprendimento lunghezza dell’anta”).
Led L4 Descrizione
Spento Durante il funzionamento normale indica “Stand-By” non attivo.
Acceso Durante il funzionamento normale indica “Stand-By” attivo.
® Programmazione delle funzioni in corso
Lampeggia ¢ Se lampeggia assieme ad L3 indica che € necessario eseguire la fase di apprendimento della lunghezza
dell’anta (vedere paragrafo “4.4 Apprendimento lunghezza dell’anta”).
Led L5 Descrizione
Spento Durante il funzionamento normale indica “Spunto” non attivo.
Acceso Durante il funzionamento normale indica “Spunto” attivo.
Lampeggia Programmazione delle funzioni in corso
Led L6 Descrizione
Spento Durante il funzionamento normale indica “Prelampeggio” non attivo.
Acceso Durante il funzionamento normale indica “Prelampeggio” attivo.
Lampeggia Programmazione delle funzioni in corso
Led L7 Descrizione
Spento Durante il funzionamento normale indica che I'ingresso CHIUDE attiva una manovra di chiusura
Acceso Durante il funzionamento normale indica che 'ingresso CHIUDE attiva una manovra di apertura parziale.
Lampeggia Programmazione delle funzioni in corso
Led L8 Descrizione
Spento Durante il funzionamento normale indica che ROBUS ¢ configurato come Master
Acceso Durante il funzionamento normale indica che ROBUS & configurato come Slave
Lampeggia Programmazione delle funzioni in corso

~

Y4

7.8) Accessori

Per ROBUS sono previsti i seguenti accessori opzionali: e SOLEMYO sistema di alimentazione a energia solare (per instal-
e SMXI o SMXIS Ricevitore radio a 433.92MHz con codifica digitale lazione e collegamento fare riferimento al manuale istruzione del
Rolling Code (fig. 30). prodotto)
e PS124 Batteria tampone 24V - 1,2Ah con caricabatteria integrato
(fig. 31).

/
~
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8) Caratteristiche tecniche

Con lo scopo di migliorare i propri prodotti, Nice S.p.a si riserva il diritto di modificare le caratteristiche tecniche in qualsiasi momento e
senza preawviso pur mantenendo funzionalita e destinazione d’uso. Tutte le caratteristiche tecniche riportate si riferiscono alla temperatura

ambientale di 20°C (+5°C).

Caratteristiche tecniche ROBUS

Modello tipo RB400 RB600 / RB600P | RB1000 / RB1000P RB250HS RB500HS

Tipologia Motoriduttore elettromeccanico per il movimento automatico di cancelli scorrevoli per uso residenzia-
le completo di centrale elettronica di controllo

Pignone Z15m4 Z15m4 Z15m4 Z15m4 Z18m4

Frequenza massima cicli di
funzionamento (alla coppia

80 cicli / giorno
(la centrale limita

100 cicli / giorno
(la centrale limita

150

cicli / giorno (la

centrale limita i cicli

80 cicli / giorno
(la centrale limita

100 cicli / giorno
(la centrale limita

nominale) i cicli al massimo | i cicli al massimo al massimo previsto | i cicli al massimo | i cicli al massimo
previsto nella previsto nella nella tabella 2) previsto nella previsto nella
tabella 2) tabella 2) tabella 2) tabella 2)

Tempo massimo funziona- 7 minuti 7 minuti 5 minuti 6 minuti 6 minuti

mento continuo (alla coppia (la centrale limita | (la centrale limita (la centrale limita (la centrale limita | (la centrale limita

nominale) il funzionamento il funzionamento il funzionamento il funzionamento | il funzionamento

continuo al massi-
mo previsto nella
tabella 2)

continuo al massi-
mo previsto nella
tabella 2)

continuo al massimo
previsto nella tabel-

la 2)

continuo al mas-
simo previsto
nella tabella 2)

continuo al mas-
simo previsto
nella tabella 2)

Limiti d’impiego

Generalmente ROBUS & in grado di automatizzare cancelli con peso oppure lunghezza secondo i
limiti riportati nella tabella 2

Durabilita

Stimata tra 20.000 cicli e 250.000 cicli, secondo delle condizioni riportate in tabella 2

Alimentazione

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

Potenza massima assorbita
allo spunto [corrispondenti ad
Ampere]

330W [2A]
[3,9A versione /V1]

515W [2,5A]
[4,8A versione /V1]

450W [2,3A]

[4,4A versione /V1]

330W [2A]
[3,9A versione /1]

330W [2,5A]
[4,8A versione /1]

Classe di isolamento

1 (€ necessaria la messa a terra di sicurezza)

Alimentazione di emergenza

Con accessorio opzionale PS124

Uscita lampeggiante

Per 2 lampeggianti LUCYB (lampada 12V, 21W)

Uscita S.C.A

Per 1 lampada 24V massimo 4W (la tensione d’uscita puo variare tra —=30 e +50% e pud comandare

anche piccoli rele)

Uscita BLUEBUS

Una uscita con carico massimo di 15 unita BLUEBUS

Ingresso STOP Per contatti normalmente chiusi, normalmente aperti oppure a resistenza costante 8,2kQ; in auto
apprendimento (una variazione rispetto allo stato memorizzato provoca il comando “STOP”)

Ingresso PP Per contatti normalmente aperti (la chiusura del contatto provoca il comando P.P)

Ingresso APRE Per contatti normalmente aperti (la chiusura del contatto provoca il comando APRE)

Ingresso CHIUDE

Per contatti normalmente aperti (la chiusura del contatto provoca il comando CHIUDE)

Innesto radio

Connettore SM per ricevitori SMXI o SMXIS

Ingresso ANTENNA Radio

52Q per cavo tipo RG58 o simili

Funzioni programmabili

8 funzioni di tipo ON-OFF e 8 funzioni regolabili (vedere tabelle 5 e 7)

Funzioni in auto apprendi-
mento

Auto apprendimento dei dispositivi collegati all’'uscita BLUEBUS

Auto apprendimento del tipo di dispositivo di “STOP” (contatto NA, NC o resistenza 8,2kQ)
Auto apprendimento della lunghezza del cancello e calcolo dei punti di rallentamento ed apertura

parziale.

Utilizzo in atmosfera parti-
colarmente acida o salina o
potenzialmente esplosiva

No

No

No

No

No

~
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Dichiarazione CE di conformita
e dichiarazione di incorporazione di “quasi macchina”
Dichiarazione in accordo alle Direttive: 2004/108/CE (EMC); 2006/42/CE (MD) allegato Il, parte B

Nota - || contenuto di questa dichiarazione corrisponde a quanto dichiarato nel documento ufficiale depositato presso la sede di Nice
S.p.a., e in particolare, alla sua ultima revisione disponibile prima della stampa di questo manuale. Il testo qui presente € stato riadattato
per motivi editoriali. Copia della dichiarazione originale puo essere richiesta a Nice S.p.a. (TV) I.

Numero: 210/ROBUS Revisione: 7 Lingua: IT

Nome produttore: Nice s.p.a.

Indirizzo: Via Pezza Alta N°13, 31046 Rustigne di Oderzo (TV) ltaly

Persona autorizzata a costituire

la documentazione tecnica: Nice s.p.a.

Tipo di prodotto: Motoriduttore elettromeccanico con centrale incorporata

Modello: RB600/A, RB600OP/A, RB1000/A, RB1000P/A, RB400/A, RUN1500/A, RB250HS, RB500HS
Accessori: Ricevente radio SMXI, SMXIS; batteria di emergenza PS124

Il sottoscritto Mauro Sordini in qualita di Amministratore Delegato, dichiara sotto la propria responsabilita che il prodotto sopra indicato
risulta conforme alle disposizioni imposte dalle seguenti direttive:

e DIRETTIVA 2004/108/CE DEL PARLAMENTO EUROPEO E DEL CONSIGLIO del 15 dicembre 2004 concernente il ravvicinamento
delle legislazioni degli Stati membiri relative alla compatibilita elettromagnetica e che abroga la direttiva 89/336/CEE, secondo le
seguenti norme armonizzate: EN 61000-6-2:2005, EN 61000-6-3:2007+A1:2011

Inoltre il prodotto risulta essere conforme alla seguente direttiva secondo i requisiti previsti per le “quasi macchine”:

Direttiva 2006/42/CE DEL PARLAMENTO EUROPEO E DEL CONSIGLIO del 17 maggio 2006 relativa alle macchine e che modifica
la direttiva 95/16/CE (rifusione)

e Si dichiara che la documentazione tecnica pertinente & stata compilata in conformita all’allegato VII B della direttiva 2006/42/CE e che sono stati
rispettati i seguenti requisiti essenziali: 1.1- 1.1.2- 1.1.3- 1.2.1-1.2.6- 1.5.1-1.5.2- 1.5.5- 1.5.6- 1.5.7- 1.5.8- 1.5.10- 1.5.11

e || produttore si impegna a trasmettere alle autorita nazionali, in risposta ad una motivata richiesta, le informazioni pertinenti sulla “quasi macchina”,
mantenendo impregiudicati i propri diritti di proprieta intellettuale.

e Qualora la “quasi macchina” sia messa in servizio in un paese europeo con lingua ufficiale diversa da quella usata nella presente dichiarazione, I'im-
portatore ha I'obbligo di associare alla presente dichiarazione la relativa traduzione.

* Si avverte che la “quasi macchina” non dovra essere messa in servizio finché la macchina finale in cui sara incorporata non sara a sua volta dichiarata
conforme, se del caso, alle disposizioni della direttiva 2006/42/CE.

Inoltre il prodotto risulta conforme alle seguenti norme:
EN60335-1:2002 + A1:2004 + A11:2004 + A12:2006 + A2:2006 + A13:2008 + A14:2010 + A15:2011, EN 60335-2-103:2003+A11:2009

Il prodotto risulta conforme, limitatamente alle parti applicabili, alle seguenti norme:
EN 13241-1:2003+A1:2011, EN 12445:2002, EN 12453:2002, EN 12978:2003+A1:2009

Oderzo, 7 maggio 2015

Ing. Mauro Sordini
(Amministratofe Delegato)

N /
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Istruzioni ed avvertenze destinate all’utilizzatore del motoriduttore ROBUS

/

*Prima di usare per la prima volta 'automazione,
fatevi spiegare dall’installatore I’origine dei rischi resi-
dui, e dedicate qualche minuto alla lettura del manua-
le di istruzioni ed avvertenze per I'utilizzatore
consegnatovi dall’'installatore. Conservate il manuale
per ogni dubbio futuro e consegnatelo ad un eventua-
le nuovo proprietario dell’automazione.

eLa vostra automazione € un macchinario che
esegue fedelmente i vostri comandi; un uso inco-
sciente ed improprio pud farlo diventare pericoloso:
non comandate il movimento dell’automazione se nel
Suo raggio di azione si trovano persone, animali o
cose.

eBambini: un impianto di automazione garantisce un
alto grado di sicurezza, impedendo con i suoi sistemi
di rilevazione il movimento in presenza di persone o
cose, e garantendo un’attivazione sempre prevedibile
e sicura. E comunque prudente vietare ai bambini di
giocare in prossimita dell’automazione e per evitare
attivazioni involontarie non lasciare i telecomandi alla
loro portata: non & un gioco!

eAnomalie: Non appena notate qualungque compor-
tamento anomalo da parte dell’automazione, togliete
alimentazione elettrica all’impianto ed eseguite o
sblocco manuale. Non tentate da soli alcuna ripara-
zione, ma richiedete I'intervento del vostro installatore
di fiducia: nel frattempo I'impianto pud funziona-
re come un’apertura non automatizzata, una volta
sbloccato il motoriduttore come descritto piu avanti.

eManutenzione: Come ogni macchinario la vostra
automazione ha bisogno di una manutenzione perio-
dica affinché possa funzionare piu a lungo possibile
ed in completa sicurezza. Concordate con il vostro
installatore un piano di manutenzione con frequenza
periodica; Nice consiglia un intervento ogni 6 mesi
per un normale utilizzo domestico, ma questo periodo
puo variare in funzione dell’intensita d’uso. Qualunque
intervento di controllo, manutenzione o riparazione
deve essere eseguito solo da personale qualificato.

*Anche se ritenete di saperlo fare, non modificate I'im-
pianto ed i parametri di programmazione e di regola-
zione dell’automazione: la responsabilita & del vostro
installatore.

¢|| collaudo, le manutenzioni periodiche € le eventuali
riparazioni devono essere documentate da chi le ese-
gue e i documenti conservati dal proprietario dell’im-
pianto.

Gli unici interventi che vi sono possibili e vi consi-
gliamo di effettuare periodicamente sono la pulizia dei
vetrini delle fotocellule e la rimozione di eventuali foglie
0 sassi che potrebbero ostacolare I'automatismo. Per
impedire che qualcuno possa azionare il cancello, pri-
ma di procedere, ricordatevi di sbloccare "automa-
tismo (come descritto piu avanti) e di utilizzare per la
pulizia solamente un panno leggermente inumidito con
acqua.

eSmaltimento: Al termine della vita dell’automazione,
assicuratevi che lo smantellamento sia eseguito da
personale qualificato e che i materiali vengano riciclati
o smaltiti secondo le horme valide a livello locale.

eIn caso di rotture o assenza di alimentazione:
Attendendo l'intervento del vostro installatore, o il
ritorno dell’energia elettrica se I'impianto non € dotato
di batterie tampone, I’automazione puo essere aziona-
ta come una qualunque apertura non automatizzata.
Per fare ci0 € necessario eseguire lo sblocco manuale
(unico intervento consentito all’utente sull’automazio-
ne): tale operazione & stata particolarmente studiata
da Nice per assicurarvi sempre la massima facilita di
utilizzo, senza uso di attrezzi particolari o necessita di
sforzo fisico.

~
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Sblocco e movimento manuale: prima di eseguire questa operazione porre attenzione che o sblocco pud avveni-

re solo quando I'anta & ferma.

Per bloccare: eseguire, al contrario le stesse operazioni.

1 Far scorrere il dischetto copri serratura.

Comando con sicurezze fuori uso: nel caso i dispo-
sitivi di sicurezza presenti nel cancello non dovesse-

ro funzionare correttamente & possibile comunque
comandare il cancello.

e Azionare il comando del cancello (col telecomando,
col selettore a chiave, ecc.); se tutto ¢ a posto il can-
cello si aprira o chiudera normalmente, altrimenti il
lampeggiante fara alcuni lampeggi € la manovra non
partira (il numero di lampeggi dipende dal motivo per
cui la manovra non puo partire).

* |n questo caso, entro tre secondi si deve azionare
nuovamente e tenere azionato il comando.

e Dopo circa 2s iniziera il movimento del cancello in
modalita a “uomo presente”, cioe finché si mantiene
il comando, il cancello continuera a muoversi; appe-
na il comando viene rilasciato, il cancello si ferma.

A con le sicurezze fuori uso & necessario far
riparare quanto prima I"automatismo.

2 Inserire e ruotare la chiave in senso orario.

4 Muovere manualmente I'anta.

Sostituzione pila del telecomando: se il vostro
radiocomando dopo qualche tempo vi sembra funzio-
nare peggio, oppure non funzionare affatto, potrebbe
semplicemente dipendere dall’esaurimento della pila
(a seconda dell’'uso, possono trascorrere da diversi
mesi fino ad oltre un anno). Ve ne potete accorgere dal
fatto che la spia di conferma della trasmissione non
si accende, € fioca, oppure si accende solo per un
breve istante. Prima di rivolgervi all'installatore provate
a scambiare la pila con quella di un altro trasmettitore
eventualmente funzionante: se questa fosse la causa
dell’anomalia, sara sufficiente sostituire la pila con altra
dello stesso tipo.

Le pile contengono sostanze inquinanti: non gettarle
nei rifiuti comuni ma utilizzare i metodi previsti dai rego-
lamenti locali.
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1) Instructions générales : sécurité - installation - utilisation

AVERTISSE- Instructions importantes pour la sécurité. Il est important de suivre toutes les instructions fournies étant
MENT donné qu’une installation incorrecte est susceptible de provoquer des dommages graves.
ATTENTION Consignes de sécurité importantes. Pour la sécurité des personnes, il est important de suivre ces instruc-

tions. Conserver ces instructions.

e Le produit n’est pas destiné a étre utilisé par des personnes (y compris des enfants) aux capacités physiques, senso-
rielles ou mentales réduites, ou manquant d’expérience ou de connaissances

® | es enfants ne doivent pas jouer avec I'appareil.

e Ne pas laisser les enfants jouer avec les dispositifs de commande du produit. Conserver les télécommandes hors de
la portée des enfants.

e Contréler frequemment I'installation, en particulier les cables, les ressorts et les supports pour repérer d’éventuels
déséquilibrages et signes d’usure ou dommages. Ne pas utiliser l'installation en cas de réparations ou de réglages
nécessaires étant donné qu’une panne ou un mauvais équilibrage de la porte peut provoquer des blessures.

¢ Le nettoyage et la maintenance qui doivent étre effectués par I'utilisateur ne doivent pas étre confiés a des enfants
sans surveillance.

ATTENTION Afin d’éviter tout danger di au réarmement accidentel du disjoncteur, cet appareil ne doit pas étre alimenté par le biais

d’un dispositif de manceuvre externe (ex. : temporisateur) ou bien étre connecté a un circuit régulierement alimenté ou

déconnecté par la ligne.

e Sur le réseau d’alimentation de I'installation, prévoir un disjoncteur (non fourni) ayant un écart d’ouverture entre les
contacts qui garantisse la coupure compléte du courant électrique dans les conditions prévues pour la catégorie de
surtension Il

ATTENTION Conformément a la Iégislation européenne actuelle, la réalisation d’'un automatisme implique le respect des normes

harmonisées prévues par la Directive Machines en vigueur, qui permettent de déclarer la conformité présumeée de I'auto-

matisme. De ce fait, toutes les opérations de branchement au secteur électrique, d’essai, de mise en service et de main-

tenance du produit doivent étre effectuées exclusivement par un technicien qualifié et compétent !

e Avant de commencer l'installation, vérifier les « Caractéristiques techniques du produit » (dans ce manuel) en s’assu-
rant notamment qu’il est bien adapté a I'automatisation de la piece guidée. Dans le cas contraire, NE PAS procéder a
I'installation.

e Le produit ne peut étre utilisé qu’apres la mise en service effectuée selon les instructions du chapitre « Essai et mise
en service ».

e | es matériaux d’emballage du produit doivent étre mis au rebut dans le plein respect des normes locales en vigueur.

¢ Avant l'installation du produit, s’assurer que tout le matériel a utiliser est en excellent état et adapté a I'usage prévu.

e | e fabricant décline toute responsabilité en cas de dommages patrimoniaux causés a des biens ou a des personnes
dérivant du non-respect des instructions de montage. Dans ces cas, la garantie pour défauts matériels est exclue.

e Avant toute intervention (maintenance, nettoyage), il faut toujours débrancher le produit du secteur.

e Pendant I'installation, manipuler le produit avec soin en évitant tout écrasement, choc, chute ou contact avec des
liquides de quelque nature que ce soit. Ne pas positionner le produit pres de sources de chaleur, ni 'exposer a des
flammes nues. Toutes ces actions peuvent 'endommager et créer des dysfonctionnements ou des situations de dan-
ger. Le cas échéant, suspendre immédiatement I'installation et s’adresser au service apres-vente.

e Tout cable d’alimentation détérioré doit étre remplacé par le fabricant, ou par son service d’assistance technique, ou
par un technicien possédant son méme niveau de qualification, de maniére a prévenir tout risque.

o Eloigner les personnes de la porte lors de son actionnement au moyen des éléments de commande.

e Durant cette opération, contrbler I'automatisme et s’assurer que les personnes restent bien a une distance de sécurité
jusqu’a la fin de la manceuvre.

¢ Ne pas activer le produit lorsque des personnes effectuent des travaux sur I’'automatisme ; débrancher I'alimentation
électrique avant de permettre la réalisation de ces travaux.

INSTRUCTIONS D’INSTALLATION

Avant d’installer le motoréducteur, controler que tous les organes mécaniques sont en bon état, qu’ils sont correctement équilibrés et
gu’aucun obstacle n’empéche le bon actionnement de la porte.

Prévenir et éviter toute possibilité de coincement entre les parties en mouvement et les parties fixes durant les manceuvres.

S’assurer que les éléments de commande sont bien a I'écart des organes en mouvement tout en restant directement visibles.

Sous réserve de I'utilisation d’un sélecteur a clé, les éléments de commande doivent étre installés & une hauteur minimale de 1,5 m et
ne doivent pas étre accessibles.

En cas de mouvement d’ouverture contrélé par un systeme anti-incendie, s’assurer de la fermeture des éventuelles fenétres de plus de
200 mm par les éléments de commande.

Apres I'installation du motoréducteur, s’assurer que le mécanisme, le systeme de protection et chaque manceuvre manuelle fonctionnent
correctement.

Apposer de fagon fixe et définitive I'étiquette concernant la manceuvre manuelle prés de I'élément qui la permet.
Si le portail a automatiser est équipé d’une porte piétonne, préparer I'installation avec un systéeme de contrdle qui désactive le fonction-
nement du moteur lorsque la porte piétonne est ouverte.
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2) Description du produit et type d’utilisation

ROBUS est une ligne d’opérateurs électromécaniques irréversibles  plusieurs dispositifs avec seulement 2 fils. ROBUS fonctionne a
destinés a l'automatisation de portails coulissants. lls disposent  I’énergie électrique, en cas de coupure du courant, il est possible
d’une logique électronique de commande et d’'un connecteur pour  de débrayer I'opérateur avec une clé spéciale et de manceuvrer le
le récepteur de la radiocommande SMXI ou SMXIS (en option). Les  portail a la main. En alternative, on peut utiliser I’'accessoire en option
connexions électriques vers les dispositifs extérieurs sont simpli-  : la batterie tampon PS124 qui permet quelques manceuvres méme
fiées grace a la technique « BLUEBUS » qui permet de connecter  en I'absence du courant de secteur.

Les produits décrits dans le tableau 1 font partie de la ligne ROBUS.

Tableau 1 : comparaison des caractéristiques essentielles des opérateurs ROBUS

RB400 RB600 / RB600P RB1000 / RB250HS RB500HS
RB1000P

Limite vantail (m) 8 8 8 8 8
Limite poids (kg) 400 600 1000 250 500
Alimentation (V) 24 24 24 24 24
Absorption (A) 1,1 2,5 2,3 2,1 2,2
Puissance (W) 250 515 450 430 450
Vitesse (m/s) 0,34 0,31 0,28 0,4 0,43
Couple maximum au démarrage 12 Nm 18 Nm 27 Nm 9 Nm 13,2 Nm
Force (N) 400 600 900 310 360
Cycle de travail (cycles/heure)
- longueur du vantail jusqu’a 4 m 35 40 50 20 20
- longueur du vantail jusqu’a 8 m 20 20 25 10 10
Indice de protection (IP) 44 44 44 44 44
Temp. de fonctionnement (C°) -20 + 50 -20 + 50 -20 + 50 -20 + 50 -20 + 50
Dimensions (mm) 330x 195 x277h | 330 x 212 x 303h | 330 x 212 x303h | 330 x 195 x 277h | 330 x 212 x 303h
Poids (kg) 8 11 13 8 11
Unité de commande RBA3/C RBA3/C RBA3/C RBA3/HS RBA3/HS

Note: 1 kg = 9,81 N donc par exemple: 600 N = 61 kg
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2.1) Limites d’utilisation

Les données relatives aux performances de ROBUS figurent dans le
chapitre « 8 Caractéristiques techniques » et sont les seules valeurs
qui permettent d’évaluer correctement si I'opérateur est adapté a
I’application.

Les caractéristiques structurales des produits ROBUS permettent
de les utiliser sur des portails coulissants, dans les limites indiquées
dans le tableau 1.

Le fait que ROBUS soit réellement adapté a automatiser un portail
donné dépend des frictions et d’autres phénoménes, qui peuvent

étre occasionnels, comme la présence de glace qui pourrait bloquer
le mouvement du portail.

Pour une vérification réelle, il est absolument indispensable de
mesurer la force nécessaire pour manceuvrer le portail sur toute sa
course et contréler que la force ne dépasse pas la moitié du « couple
nominal » indiqué au chapitre « 8 Caractéristiques techniques »
(nous conseillons une marge de 50% car des conditions climatiques
critiques peuvent faire augmenter les frictions) ; par ailleurs, pour
établir le nombre de cycles/heure, les cycles consécutifs et la vitesse
maximum autorisée, il faut considérer les données du tableau 2.

/
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La longueur du portail permet de calculer le nombre maximum de cycles a I'heure et de cycles consécutifs tandis que le poids permet de calculer
le pourcentage de réduction des cycles et la vitesse maximum admissible ; par exemple, pour ROBUS 1000, si le portail mesure 5 m de long,
on peut avoir 33 cycles/heure et 16 cycles consécutifs mais si le portail pese 700 kg, il faut les réduire a 50%, soit 16 cycles/heure et environ
8 cycles consécutifs tandis que la vitesse maximum admissible est V4 : rapide. Pour éviter les surchauffes, la logique de commande prévoit un
limiteur de manceuvres qui se base sur I'effort du moteur et la durée des cycles en intervenant quand la limite maximum est dépasseée. Le limiteur
de manceuvres mesure aussi la température ambiante en réduisant encore plus les manceuvres en cas de température particulierement élevée.

Le chapitre « 8 Caractéristiques techniques » donne une estimation de « durabilité » c’est-a-dire de vie économique moyenne du produit. La
valeur est fortement influencée par l'indice de charge de travail des manceuvres, c’est-a-dire la somme de tous les facteurs qui concourent a
l'usure. Pour effectuer I'estimation, il faut additionner tous les indices de charge de travail du tableau 4, puis avec le résultat total, vérifier dans le
graphique la durabilité estimée.

Par exemple, ROBUS 1000 sur un portail de 650 kg, de 5 m de long, équipé de photocellules et sans autres éléments de fatigue, obtient un
indice de charge de travail égal a 50% (30+10+10). D’aprés le graphique, la durabilité estimée est de 80.000 cycles.

Tableau 2 : estimation de la durabilité en fonction de I’'indice de charge de travail de la manceuvre

Indice de
charge de RB400 | RB600 | RB1000 | RB250HS | RB500HS Durabilité en cycles
travail %
Poids du vantail en (kg)
Jusqu’a 200 30 10 5 60 30
200 - 400 60 30 10 - 40
400 - 500 - 50 20 - 60 2 260.000 -

_ _ _ _ B [&]
500 - 600 30 & 240000 N
600 - 800 - - 40 - - (5

'© 220.000
800 - 900 - - 50 - - =
900 - 1000 : : 60 : - | §200000 1\
e \

Longueur du vantail (m) 180.000 \
Jusqu'a 4 10 10 5 15 15 160.000 \
4-6 20 20 10 25 25 140.000
6-8 35 35 20 40 35 120.000 \
8-10 - - 85 - - 100.000 N\
10-12 - - 50 - - 80.000
Autres éléments de fatigue
(& prendre en compte si la probabilité qu'ils se produisent est supérieure 60.000 N
a 10%) 40.000 ™
Températu- 10 10 10 10 10 20.000 \\\
re ambiante '
supérieure 0
a40°Cou X R X ¥ 2 E R X
inférieure a 0 °C 2 8 8 2 8 8 =°© 8 § 8
ou humidité =
supérieure a
80 % Indice de charge de travail %
Présence de 15 15 15 15 15
poussiére ou de
sable
Présence de 20 20 20 20 20
salinité
Interruption de 15 15 10 20 20
manceuvre par
Foto
Interruption de 25 25 20 30 30
manceuvre par
Alt
Vitesse 20 20 15 25 25
supérieure a
« L4 vitesse »
Démarrage actif 25 25 20 25 25
Indice de charge de travail en % :
Remarque : un indice de charge de travail supérieur a 100% révele que les conditions ont dépassé la limite d’acceptabilité ; il convient
d’utiliser un modele plus grand.
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2.2) Installation typique
La figure 2 présente I'installation typique pour I'automatisation d’un portail de type coulissant utilisant ROBUS

A
D 2 Cc F
1 Sélecteur aclé 8 Bord secondaire fixe (option)
2 Photocellules sur colonne 9 Clignotant avec antenne incorporée
3 Photocellules 10 ROBUS
4 Bord primaire fixe (option) 11 Patte de fin de course « Fermé »
5 Bord primaire mobile 12 Bord secondaire mobile (option)
6 Patte de fin de course « Ouvert » 13 Emetteur radio
7 Crémaillere

N
/

2.3) Liste des cables
Dans I'installation typique de la figure 2 sont indiqués aussi les cables nécessaires pour les connexions des différents dispositifs; le tableau
5 indique les caractéristiques des cébles.

A Les cables utilisés doivent étre adaptés au type d’installation; par exemple, on conseille un cable type HO3VV-F pour la pose
a lintérieur ou HO7RN-F pour la pose a I’extérieur.

Tableau 3 : Liste des cables

Connexion Type de cable Longueur maximum admise

A : Ligne électrique d’alimentation 1 cable 3 x 1,5 mm? 30 m (note 1)

B : Clignotant avec antenne 1 cable 2 x 0,5 mm? 20m

1 céble blindé type RG58 20m (longueur conseillée: moins de 5 m)

C : Photocellules 1 céble 2 x 0,5 mm? 30 m (note 2)

D : Sélecteur a clé 2 cables 2 x 0,5 mm? (note 3) 50m

E : Bords sensibles fixes 1 céble 2 x 0,5 mm? (note 4) 30m

F : Bords sensibles mobiles 1 céble 2 x 0,5 mm? (note 4) 30 m (note 5)

Note 1 : sile cable d’alimentation dépasse 30 m, il faut prévoir un cable avec une section plus grande, par exemple 3 x 2,5 mm? et une mise
a la terre est nécessaire a proximité de I’automatisme.

Note 2 : si le cable « BLUEBUS » dépasse 30 m, jusqu’a un maximum de 50 m, il faut prévoir un céble 2 x 1 mm?2.

Note 3 : les deux cables 2 x 0,5 mm? peuvent étre remplacés par un seul cable 4 x 0,5 mm2.

Note 4 : s'il y a plus d’un bord sensible, voir le chapitre « 7.3.2 Entrée STOP » pour le type de connexion conseillée.

Note 5 : pour la connexion des bords sensibles mobiles sur les parties coulissantes, il faut utiliser des dispositifs ad hoc qui permettent la
connexion méme quand le portail est en mouvement.

/
~
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Installation

/
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A Linstallation de ROBUS doit étre effectuée par du personnel qualifié, dans le respect des lois, des normes et des regle-

ments ainsi que de toutes les instructions de ce manuel.

/

N

3.1) Contréles préliminaires

Avant de continuer linstallation de ROBUS il faut effectuer les

controles suivants :

o \/rifier que tout le matériel a utiliser est en excellent état, adapté a
I'usage et conforme aux normes.

e \rifier que la structure du portail est adaptée pour étre équipée
d’un automatisme.

o \/rifier que le poids et les dimensions du portail rentrent dans les
limites d’utilisation indiquées au chapitre « 2.1 Limites d’utilisation ».

e \rifier, en comparant avec les valeurs figurant dans le chapitre « 8

Caractéristiques techniques », que la force nécessaire pour mettre

le portail en mouvement est inférieure a la moitié du « Couple maxi-

mum » et que la force nécessaire pour maintenir le portail en mou-

vement est inférieure a la maitié du « Couple nominal » ; on conseille

une marge de 50% sur les forces car les conditions climatiques

adverses peuvent faire augmenter les frictions.

Vérifier que dans la course du portail, aussi bien en fermeture qu’en

ouverture, il n'y a pas de points présentant une plus grande friction.

Veérifier que le portail ne risque pas de déraliller et de sortir des rails

de guidage.

Vérifier la robustesse des butées mécaniques de limitation de la

course en contrélant qu’il N’y a pas de déformations méme en cas

de heurt violent du portail sur la butée.

Vérifier que le portail est bien équilibré, c’est-a-dire qu’il ne doit pas

bouger s'il est laissé arrété dans une position quelconque.

Vérifier que la zone de fixation de I'opérateur n'est pas sujette a

inondation ; éventuellement, monter I'opérateur suffisamment sou-

levé par rapport au sol.

e \rifier que la zone de fixation de 'opérateur permet la manceuvre
de débrayage de maniére facile et slre.

o \/rifier que les points de fixation des différents dispositifs se trouvent
dans des endroits a I'abri des chocs et que les surfaces sont suffi-
samment solides.

e Eviter que les parties de I'automatisme puissent étre immergées
dans I'eau ou dans d’autres substances liquides.

e Ne pas placer ROBUS a proximité de flammes ou de sources de

chaleur, dans des atmosphéres potentiellement explosives, parti-

culierement acides ou salines ; cela pourrait endommager ROBUS
et causer des problemes de fonctionnement ou des situations de
danger.

Si le portail coulissant est muni d’un portillon pour le passage de

piétons incorporé ou dans la zone de manceuvre du portail, il faut

s’assurer que ce portillon ne géne pas la course normale et prévoir
éventuellement un systeme d’interverrouillage.

Connecter la logique de commande a une ligne d’alimentation élec-

trigue avec mise a la terre.

La ligne d’alimentation électrique doit étre protégée par un disjonc-

teur magnétothermique associé a un déclencheur différentiel.

Sur la ligne d’alimentation du secteur électrique, il faut monter un

dispositif de déconnexion de I'alimentation (avec catégorie de sur-

tension lll, c’est-a-dire avec une distance entre les contacts d’au
moins 3,5 mm) ou bien un autre systeme équivalent par exemple
prise + fiche. Si le dispositif de déconnexion de I'alimentation ne se
trouve pas a proximité de I'automatisme, il faut disposer d’un sys-
téme de blocage contre la connexion accidentelle ou non autorisée.

/
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3.2) Fixation de I'opérateur

Si la surface d’appui existe déja, la fixation de I'opérateur doit étre

effectuée directement sur la surface en utilisant des moyens adéquats

par exemple avec des chevilles a expansion. Autrement, pour fixer

I'opérateur :

1. Creuser un trou de fondation de dimensions adéquates en suivant
les mesures indiquées dans la Figure 3.

2. Prévoir un ou plusieurs conduits pour le passage des cables
comme dans la Figure 4.

3. Assembler les deux agrafes sur la plague de fondation en plagant
un écrou en dessous et un au-dessus de la plague ; I'écrou sous
la plaque doit étre vissé a fond comme dans la figure 5 de maniere

0+10 | | |
. . - -
] om )
192 O
330 0+50
| [ ] 0+10] -
x x . X
rm .
O- 192
e 0+50 330

que la partie filetée de I'agrafe dépasse d’environ 25+35 mm au-
dessus de la plaque.

4. Effectuer la coulée en ciment et avant qu’il commence a prendre,

mettre la plague de fondation en respectant les distances indiquées
dans la figure 3 ; vérifier qu’elle est paralléle au portail et parfaite-
ment de niveau (fig. 6). Attendre la prise compléte du ciment.

5. Enlever les 2 écrous sur le dessus de la plaque puis y poser I'opé-

rateur ; vérifier qu’il est parfaitement parallele au portail puis visser
légérement les 2 écrous et les rondelles fournies comme dans la
figure 7.

/
~
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Si la crémaillere est déja présente, aprées avoir fixé I’'opérateur, agir sur
les goujons de réglage comme dans la figure 8 pour mettre le pignon
de ROBUS a la hauteur qui convient en laissant 1+2 mm de jeu de la
crémaillere. Autrement, pour fixer la crémaillére, il faut :

6. Débrayer I'opérateur suivant les indications du paragraphe
« Débrayage et manceuvre manuelle » dans le chapitre « Instructions
et recommandations destinées a I'utilisateur de I'opérateur ROBUS ».

7.Ouvrir completement le portail, poser sur le pignon le premier
segment de crémaillere et vérifier que le début de la crémaillere
correspond au début du portail comme sur la figure 9. Vérifier la
présence d’un jeu d’1+2 mm entre le pignon et la crémaillere, puis
fixer la crémaillére sur le portail avec des moyens adéquats.

A Pour éviter que le portail pése trop sur 'opérateur, il est
important qu’il y ait un jeu d’1+2 entre la crémaillére et le
pignon, comme dans la figure 10.

8. Faire coulisser le portail et utiliser toujours le pignon comme
référence pour fixer les autres éléments de la crémaillere.

9. Couper I'éventuelle partie de crémaillere qui dépasse sur le der-
nier segment.

Effectuer différentes manceuvres d’ouverture et de fermeture du
portail a la main et vérifier que la crémaillere coulisse alignée au
pignon avec un désalignement maximum de 5 mm, et qu’ily a
un jeu d’1+2 mm entre le pignon et la crémaillére sur toute la
longueur.

Serrer énergiquement les écrous de fixation de I'opérateur en
s’assurant qu'il est bien fixé au sol; couvrir les écrous de fixation

10.

11.

avec les bouchons comme dans la figure 11.

Fixer les pattes de fin de course suivant la description donnée ci-

apres (pour les versions RB6OOP et RB1000P fixer les pattes sui-

vant la description du « 3.3 Fixation des pattes de fin de course
dans les versions avec fin de course de proximité inductif ») :

® Porter manuellement le portail en position d’ouverture en
s’arrétant a au moins 2 - 3 cm de la butée mécanique.

e Faire coulisser la patte sur la crémaillere dans le sens de I'ouver-
ture jusqu’a I'intervention du fin de course. Faire avancer ensuite
la patte d’au moins 2 cm puis la bloquer sur la crémaillere avec
les goujons correspondants comme sur la figure 12.

o Effectuer la méme opération pour le fin de course de fermeture.

Bloguer 'opérateur comme I'indique le paragraphe « Débrayage

et mouvement manuel » dans le chapitre « Instructions et recom-

mandations destinées a I'utilisateur.

12,

13.

3.3) Fixation des pattes de fin de course dans les versions avec fin de course de proximité inductif

Pour les versions RB600OP et RB1000P qui utilisent le fin de course
de proximité inductif, il faut fixer les pattes de fin de course suivant
les indications données ci-aprées.

1. Porter manuellement le portail en position d’ouverture en s’arré-
tant a au moins 2 - 3 cm de la butée mécanique.

2. Faire coulisser la patte sur la crémaillere dans le sens de I'ouver-
ture jusqu’a I'extinction de la led correspondante, comme dans
la figure 13. Faire avancer ensuite la patte d’au moins 2 cm puis
la bloquer sur la crémaillere avec les goujons correspondants.

3. Porter manuellement le portail en position de fermeture en s’arré-
tant a au moins 2 - 3 cm de la butée mécanique.

4. Faire coulisser la patte sur la crémaillere dans le sens de la ferme-
ture jusqu’a I'extinction de la led correspondante. Faire avancer
ensuite la patte d’au moins 2 cm puis la bloguer sur la crémaillére
avec les goujons correspondants.

AAttention: dans le fin de course de proximité inductif, la
distance optimale de la patte est comprise entre 3 et 8 mm,
comme l’indique la figure 14.

2
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3.4) Installation des divers dispositifs

Installer les autres dispositifs prévus en suivant les instructions respectives. Vérifier dans le paragraphe « 3.6 Description des connexions
\ électriques » et dans la figure 2 les dispositifs qui peuvent étre connectés a ROBUS.

~

/

3.5) Connexions électriques

Toutes les connexions électriques doivent étre effectuées en
I’absence de tension dans linstallation et avec I'éventuelle bat-
terie tampon déconnectée.

1. Pour éliminer le couvercle de protection et accéder a la logique élec-
tronique de commande de ROBUS il faut enlever la vis sur le coté et
retirer le couvercle en le tirant vers le haut.

2. Enlever la membrane en caoutchouc qui bouche le trou pour le
passage des cables et enfiler tous les cables de connexion vers les
différents dispositifs en les laissant dépasser de 20+30 cm. Voir le
tableau 3 pour le type de cable et la figure 2 pour les connexions.

3. Réunir avec un collier de serrage tous les cables qui entrent dans 'opé-
rateur, placer le collier juste en dessous du trou d’entrée des cables.

5.

Sur la membrane de caoutchouc, découper un trou un peu plus étroit
que le diametre des cébles regroupés et enfiler la membrane le long
des cables jusqu’au callier ; remettre ensuite la membrane dans le trou
pour le passage des cébles. Mettre un deuxieme coliier de serrage
pour regrouper les cables juste au-dessus de la membrane.

. Connecter le cable d’alimentation sur la borne prévue a cet effet

comme I'indique la figure 15 puis avec un collier de serrage, blogquer
le cble au premier anneau serre-cables.

Effectuer les connexions des autres cables suivant le schéma de la
figure 17. Pour plus de commodité, les bornes peuvent étre extraites.

6. Apres avoir terminé les connexions, bloquer avec des colliers de ser-

rage les cables regroupés au deuxieme anneau serre-cables, la partie
du céble d’antenne en excés doit &tre bloquée avec les autres cables
a l'aide d’un autre collier comme I'indique la figure 16.

N\

LUCYB S.C.A. X MOFB RX OPEN CLOSE MOSE

i

T

?x

=
—

—
-—

=)

k Pour connecter 2 moteurs sur des parties coulissantes opposées, voir le paragraphe « 7.3.5 ROBUS en mode Slave ».

AN
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3.6) Description des connexions électriques

Ce paragraphe contient une bréve description des connexions élec-
triques; d’autres informations se trouvent dans le paragraphe « 7.3
Ajout ou enlevement de dispositifs ».

FLASH : sortie pour clignotant type « LUCYB » ou similaires avec
'ampoule 12 V maximum 21 W.

S.C.A. : sortie « Voyant portail ouvert » ; il est possible de connecter
une ampoule de signalisation 24 V maximum 4 W. Elle peut étre
programmeée aussi pour d’autres fonctions; voir paragraphe « 7.2.3
Fonctions deuxieme niveau »

BLUEBUS : sur cette borne, on peut connecter les dispositifs
compatibles; ils sont tous connectés en paralléle avec seulement
deux conducteurs sur lesquels transitent aussi bien I'alimentation
électrique que les signaux de communication. D’autres informations
sur BLUEBUS se trouvent dans le paragraphe « 7.3.1 BLUEBUS ».
STOP : entrée pour dispositifs qui bloguent ou éventuellement
arrétent la manceuvre en cours ; en adoptant certaines solutions sur
k I'entrée, il est possible de connecter des contacts type « Normalement

Fermé », « Normalement QOuvert » ou des dispositifs a résistance
constante. D’autres informations sur STOP se trouvent dans le para-
graphe « 7.3.2 Entrée STOP ».

P.P. : entrée pour dispositifs qui commandent le mouvement en
mode Pas a Pas; on peut y connecter des contacts de type « Nor-
malement Ouvert ».

OPEN : entrée pour dispositifs qui commandent le mouvement
d’ouverture uniqguement ; on peut y connecter des contacts de type
« Normalement Ouvert ».

CLOSE : entrée pour dispositifs qui commandent le mouvement de
fermeture uniguement ; on peut y connecter des contacts de type
« Normalement Quvert ».

ANTENNE : entrée pour la connexion de I'antenne pour récepteur
radio (’antenne est incorporée sur LUCY B).

~

4) Controles finaux et mise en service

Avant de commencer la phase de contrble et de mise en service de I'automatisme, il est conseillé de mettre le portail & mi-course environ
de maniere qu’il puisse se déplacer aussi bien en ouverture qu’en fermeture.

-
/4.1) Sélection de la direction

La direction de la manoeuvre d’ouverture doit étre choisie en fonction
de la position de I'opérateur par rapport au portail ; si le portail doit
coulisser vers la gauche pour I'ouverture, il faut mettre le sélecteur
vers la gauche comme dans la figure 18, si le portail doit coulisser
vers la droite pour I'ouverture, il faut mettre le sélecteur vers la droite
comme dans la figure 19.

Ll

[

[

/
~
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/4.2) Branchement au secteur

Le branchement de ROBUS au secteur doit étre effectué
par du personnel expert et qualifié en possession des carac-
téristiques requises et dans le plein respect des lois, normes
et réglementations.

Dés que I'opérateur ROBUS est alimenté, il est conseillé de faire

quelques vérifications élémentaires :

1. Veérifier que la led BLUEBUS clignote régulierement a la fréquence
d’un clignotement a la seconde.

2. \eérifier que les led sur les photocellules clignotent elles aussi
(aussi bien sur TX que sur RX) ; la fréquence de clignotement
n’est pas significative, elle est liée a d’autres facteurs.

N

3. Vérifier que le clignotant connecté a la sortie FLASH et que le
voyant connecté sur la sortie S.C.A. sont éteints.

Si ce n'est pas le cas, il faut couper immédiatement I'alimentation
de la logique de commande et contrOler plus attentivement les
connexions électriques.

D’autres informations utiles pour la recherche et le diagnostic des
pannes se trouvent dans le chapitre « 7.6 Résolution des pro-
blemes »

/
~

4.3) Reconnaissance des dispositifs

-

. Presser et maintenir enfoncées les touches [A] et [Set]

Apres le branchement au secteur il faut faire reconnaitre par la logique de commande les dispositifs connectés aux entrées BLUEBUS et
STOP. Avant cette phase, les led L1 et L2 clignotent pour indiquer qu’il faut effectuer la reconnaissance des dispositifs.‘

(au bout d’environ 3 s)

2. Relacher les touches quand les led L1 et L2 commencent a clignoter trés rapidement

3. Attendre quelques secondes que la logique termine la reconnaissance des dispositifs

et L4 commenceront éventuellement a clignoter)

4. Ala fin de la reconnaissance, la led STOP doit rester allumée, les led L1 et L2 s’éteindront (les led L3

La phase de reconnaissance des dispositifs connectés peut étre refaite a tout moment méme apres 'installation, par exemple si I’'on ajoute
k un dispositif ; pour effectuer la nouvelle reconnaissance, voir paragraphe « 7.3.6 Reconnaissance d’autres dispositifs ».

/
~

/
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4.4) Reconnaissance de la longueur du portail
Apres la reconnaissance des dispositifs, les led L3 et L4 commenceront a clignoter ; cela signifie qu’il faut faire reconnaitre la longueur du
portail (distance entre le fin de course de fermeture et le fin de course d’ouverture) ; cette mesure est nécessaire pour le calcul des points

de ralentissement et le point d’ouverture partielle.
1. Presser et maintenir enfoncées les touches [Set] et [V]

~

|

2. Relacher les touches quand la manceuvre commence (au bout d’environ 3 s)

3. \erifier que la manceuvre en cours est une ouverture, autrement presser la touche [Stop] et relire attentive-
ment le paragraphe « 4.1 Sélection de la direction » ; puis répéter a partir du point 1.

atteint ; la manceuvre de fermeture commence juste apres.

4. Attendre que la logique complete la manceuvre d’ouverture jusqu’a ce que le fin de course d’ouverture soit

5. Attendre que la logique complete la manceuvre de fermeture.

Pour configurer :
® |e «ralentissement » en ouverture et fermeture a 10 cm ;

il est possible de relacher les touches [Stop] et [Closel].

Apprentissage longueur vantail mode 2 pour les modéles 250HS et 500HS

* | e « paramétrage de la vitesse du moteur » d’ouverture et fermeture a 100 % (modalité super rapide, voir tableau 8).

Cette modalité de fonctionnement s’active pendant la phase de reconnaissance des dispositifs, en maintenant enfoncées les touches [Stop]
et [Close] pendant plus de 8 secondes. Une fois les 8 secondes écoulées, le clignotement des LED L3 et L4 devient tres rapide ; a ce stade,

Sitout cela ne se vérifie pas, il faut couper immédiatement I'alimentation de la logique de commande et contrdler plus attentivement les connexions
\ électriques. D’autres informations utiles se trouvent dans le chapitre « Résolution des problemes ».

/

e 4.5) Vérification du mouvement du portail

Apres la reconnaissance de la longueur du portail, il est conseillé

d’effectuer quelgues manceuvres pour vérifier que le mouvement du

portail est correct.

1. Presser la touche [Open] pour commander une manceuvre d’ou-
verture; vérifier que I'ouverture du portail s’effectue régulierement
sans variation de vitesse ; le portail ne doit ralentir que lorsqu’il se
trouve 70+50 cm avant le fin de course et il doit s’arréter, suite a
I'intervention du fin de course, a 2+3cm de la butée mécanique
d’ouverture.

2. Presser la touche [Close] pour commander une manceuvre de
fermeture; vérifier que la fermeture du portail s’effectue régulie-
rement sans variation de vitesse; le portail ne doit ralentir que
lorsqu’il se trouve 70+50 cm avant le fin de course et il doit s’arré-

N

ter, suite a I'intervention du fin de course, a 2+3cm de la butée \
mécanique de fermeture.

3. Durant la manceuvre, vérifier que le clignotant clignote a une fré-
quence réguliere de 0,5 s. S’il est présent, contrbler également le
clignotement du voyant connecté a la borne SCA : clignotement
lent en ouverture, rapide en fermeture.

4. Effectuer différentes manceuvres d’ouverture et de fermeture
pour mettre en évidence les éventuels défauts de montage et de
réglage ou d’autres anomalies comme par exemple les points de
plus grande friction.

5. Vérifier que les fixations de I'opérateur ROBUS, de la crémaillere
et des pattes de fin de course sont solides, stables et suffisam-
ment résistantes méme en cas de brusques accélérations ou
décélérations du mouvement du portail

4 4.6) Fonctions préprogrammeées

La logigue de commande de ROBUS dispose de certaines fonctions
programmables; en usine ces fonctions sont réglées suivant une
configuration qui devrait satisfaire la plupart des automatisations ;

N

quoigqu’il en sait, les fonctions peuvent étre modifiées a tout moment

a l'aide d’une procédure de programmation particuliere, voir pour
cela le paragraphe « 7.2 Programmations ».

/

/4.7) Récepteur radio

Pour la commande a distance de ROBUS, la logique de commande
est munie d’un connecteur SM pour récepteurs radio type SMXI ou
SMXIS en option. Pour tout renseignement supplémentaire, consul-
ter le manuel d’instructions du récepteur radio. Pour embrocher le
récepteur radio effectuer I'opération indiquée dans la figure 22.
Dans le tableau 4, on trouve décrite I'association entre la sortie du
récepteur radio et la commande que ROBUS exécutera :

Tableau 4 : commandes avec émetteur

Sortie N°1 Commande « PP » (Pas a Pas)
Sortie N°2 Commande « Quverture partielle »
Sortie N°3 Commande « Ouverture »

Sortie N°4 Commande « Fermeture »

N

~

5) Essai et mise en service

Il s’agit des phases les plus importantes dans la réalisation de I'auto-
matisation afin de garantir la sécurité maximum. L'essai peut étre
utilisé également comme vérification périodique des dispositifs qui
composent I'automatisme.

L’essai de toute I'installation doit étre effectué par du person-
nel qualifié et expérimenté qui devra se charger d’établir les

essais prévus en fonction des risques présents et de vérifier le
respect de ce qui est prévu par les lois, les normes et réglemen-
tations et en particulier, toutes les conditions de la norme EN
12445 qui détermine les méthodes d’essai pour la vérification
des automatismes pour portails.

10 - Frangais
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5.1) Essai

Chaque élément de l'automatisme comme par exemple les bords

sensibles, les photocellules, I'arrét d’urgence, etc. demande une phase

spécifique d’essai; pour ces dispositifs, il faudra effectuer les procédures

figurant dans les manuels d’instructions respectifs.

Pour I'essai de ROBUS effectuer les opérations suivantes.

1. \érifier que tout ce qui est prévu dans le présent manuel est rigoureu-
sement respecté et en particulier dans le chapitre « 1 Avertissements ».

2. Débrayer I'opérateur suivant les indications du paragraphe
« Débrayage et manceuvre manuelle » dans le chapitre « Instructions
et recommandations destinées a I'utilisateur de I'opérateur ROBUS ».

3. \eérifier qu’il est possible de manceuvrer manuellement le portail en
ouverture et en fermeture avec une force ne dépassant pas 390
N (environ 40 kg).

4. Bloquer I'opérateur.

5. En utilisant les dispositifs de commande ou d’arrét prévus (sélecteur

N

~

a clé, boutons de commande ou émetteurs radio), effectuer des
essais d’ouverture, de fermeture et d’arrét du portail et vérifier que le
comportement du portail correspond a ce qui est prévu.

6. \erifier un par un le fonctionnement correct de tous les dispositifs de
sécurité présents dans l'installation (photocellules, barres palpeuses,
arrét d’urgence, etc.) ; et vérifier que le comportement du portail cor-
respond & ce qui est prévu. A chaque fois qu’un dispositif intervient, la
led « BLUEBUS » sur la logique de commande doit effectuer 2 cligno-
tements plus rapides qui confirment qu’elle reconnait I'événement.

7. Sil'on n'a pas remédié aux situations de risque liées au mouvement
du portail a travers la limitation de la force d'impact, il faut effectuer
la mesure de la force d’'impact suivant les prescriptions de la norme
EN 12445. Si le réglage de la « Vitesse » et le contrdle de la « Force
moteur » sont utilisés pour aider le systeme a réduire la force d'impact,
essayer et trouver les réglages qui donnent les meilleurs résultats.

5.2) Mise en service

La mise en service ne peut étre faite que si toutes les phases d’essai de

ROBUS et des autres dispositifs ont été exécutées avec résultat positif.

La mise en service partielle ou dans des situations « provisoires » n’est

pas autorisée.

1. Réaliser et conserver au moins 10 ans le fascicule technique de
I'automatisation qui devra comprendre au moins : dessin d’ensemble
de 'automatisation, schéma des connexions électriques, analyse des
risques et solutions adoptées, déclaration de conformité du fabricant
de tous les dispositifs utilisés (pour ROBUS, tiliser la Déclaration CE
de conformité ci-jointe), exemplaire du mode d’emploi et du plan de
maintenance de I'automatisme.

2. Appliquer sur le portail une plaquette contenant au moins les données
suivantes : type d’automatisme, nom et adresse du constructeur
(responsable de la « mise en service »), numéro de matricule, année

k de construction et marque « CE ».

J

\

3. Fixer de maniere permanente a proximité du portail une éti-
quette ou une plaque indiquant les opérations a effectuer pour le
débrayage et la manceuvre manuelle.

4. Remplir et remettre au propriétaire la déclaration de conformité de
I’'automatisme.

5. Réaliser et remettre au propriétaire de I'automatisme le manuel
« Instructions et avertissements pour I'utilisation de I'automa-
tisme ».

6. Reéaliser et remettre au propriétaire le plan de maintenance de
I’automatisme (qui doit regrouper toutes les prescriptions pour la
maintenance de chaque dispositif).

7. Avant de mettre en service I'automatisme, informer le propriétaire,
de maniere adéquate et par écrit (par exemple dans le manuel
d’instructions et d’avertissements pour I'utilisation de I'automa-
tisme), sur les risques encore présents.

6) Maintenance et mise au rebut

( Ce chapitre contient les informations pour la réalisation du plan de maintenance et la mise au rebut de ROBUS

)

/

6.1) Maintenance

Pour maintenir le niveau de sécurité et pour garantir la durée maximum
de tout I'automatisme, il faut effectuer une maintenance réguliere ; dans
ce but, ROBUS dispose d’'un compteur de manceuvres et d’un systeme
de signalisation de maintenance nécessaire; voir paragraphe « 7.4.3 Avis
de maintenance ».

A La maintenance doit étre effectuée dans le plein respect des
consignes de sécurité du présent manuel et suivant les prescrip-
tions des lois et normes en vigueur.

Si d’autres dispositifs sont présents, suivre ce qui est prévu dans le plan
de maintenance respectif.

N

1. Pour ROBUS |l faut effectuer une maintenance programmée au
maximum dans les 6 mois ou quand 20 000 manceuvres ont été
effectuées depuis la derniere intervention de maintenance.

2. Couper toutes les sources d’alimentation électrique de I'automa-
tisme, y compris les éventuelles batteries tampon.

3. \érifier I'état de détérioration de tous les matériaux qui composent
I'automatisme avec une attention particuliere pour les phénomenes
d’érosion ou d’oxydation des parties structurelles ; remplacer les
parties qui ne donnent pas de garanties suffisantes.

4, \rifier I'état d’usure des parties en mouvement : pignon, crémaillere
et toutes les parties mobiles du portail, remplacer les parties usées.

5. Reconnecter les sources d’alimentation électrique et effectuer tous
les essais et les controles prévus dans le paragraphe « 5.1 Essai ».

/

/6.2) Mise au rebut du produit

Ce produit fait partie intégrante de I’'automatisme et doit donc
étre mis au rebut avec ce dernier.

Comme pour installation, a la fin de la durée de vie de ce produit,
les opérations de démantelement doivent étre effectuées par du per-
sonnel qualifié.

Ce produit se compose de divers matériaux : certains peuvent étre
recyclés, d’autres doivent étre mis au rebut. Informez-vous sur les
systemes de recyclage ou de mise au rebut prévus par les normes en
vigueur dans votre région pour cette catégorie de produit.

N

ATTENTION ! — Certains composants du produit peuvent contenir \
des substances polluantes ou dangereuses qui pourraient, si elles
sont jetées dans la nature, avoir des effets nuisibles sur I'environne-
ment et sur la santé des personnes.

Comme I'indique le symbole ci-contre, il est interdit de
jeter ce produit avec les ordures ménageres. Procéder
au tri des composants pour leur élimination confor-
mément aux normes locales en vigueur ou restituer le
produit au vendeur lors de I'achat d’'un nouveau pro-
duit équivalent.

ATTENTION ! — Les reglements locaux en vigueur peuvent prévoir
de lourdes sanctions en cas d’élimination illégale de ce produit. j
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7) Approfondissements

( Ce chapitre explique les possibilités de programmation et de personnalisation, ainsi que le diagnostic et la recherche des pannes sur ROBUS

/

7.1) Touches de programmation
Sur la logique de commande de ROBUS se trouvent 3 touches qui peuvent étre utilisées aussi
bien pour la commande de la logique durant les essais que pour les programmations :

Open La touche « OPEN » permet de commander I'ouverture du portail ou de
A déplacer vers le haut le point de programmation.

Stop | Latouche « STOP » permet d'arréter la mancsuvre et si elle - G
Set est pressée plus de 5 secondes, elle permet d’entrer en programmation.

Close La touche « CLOSE » permet de commander la fermeture du portail ou
v de déplacer vers le bas le point de programmation.

N
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7.2) Programmation
La logique de commande de ROBUS possede quelques fonctions  actif) ; dans ce cas, chaque led L1....L8 indique une fonction, si elle
programmables ; le réglage des fonctions s’effectue a travers 3 touches  est allumeée la fonction est active, si elle est éteinte la fonction n’est pas
présentes sur la logique : [A] [Set] [¥] et sont visualisées a I'aide de  active ; voir tableau 5.

8 led: L1....L8.
Les fonctions programmables disponibles sur ROBUS sont réparties en  (valeurs d’1 a 8) ; dans ce cas, chaque led L1....L8 indique la valeur
deux niveaux :

Premier niveau : fonctions réglables en mode ON-OFF (actif ou non

Deuxiéme niveau : parametres réglables sur une échelle de valeurs

réglée parmi les 8 possibles ; voir tableau 7.

Y4

Tableau 5 : liste des fonctio
Led

Fonction

7.2.1) Fonctions premier niveau (fonctions ON-OFF)

ns programmables: premier niveau
Description

L1

Fermeture automatique

Cette fonction permet une fermeture automatique du portail apres le temps de pause programmeé ; le Temps de
pause est réglé en usine a 30 secondes mais peut étre modifié a 5, 15, 30, 45, 60, 80, 120 et 180 secondes.
Si la fonction n’est pas active, le fonctionnement est « semi-automatique ».

L2

Refermeture immédiate
devant

Cette fonction permet de garder le portail ouvert uniquement le temps nécessaire au transit, en effet apres passage
passage I'intervention de « Photo » provoque toujours une refermeture automatique avec un temps de pause de 5 s
photocellule (indépendamment de la valeur programmeée) ; le comportement varie suivant si la « Fermeture
Automatique » est active ou pas.

Si la « Fermeture automatique » n’est pas active : le portail atteint toujours la position d’ouverture totale
(méme si la libération de la photocellule a lieu avant). La libération de la photocellule provoque une
manceuvre de fermeture automatique au bout de 5 s.

Avec la « fermeture automatique » active : la manceuvre d’ouverture s’arréte juste aprés que les
photocellules aient été libérées et 5 s plus tard la manceuvre de fermeture automatiqgue commence.

La fonction « Refermeture immeédiate aprés passage devant photocellule » est toujours désactivée dans les
manoceuvres interrompues avec une commande de Stop. Si la fonction « Refermeture immédiate apres
passage devant photocellule » n’est pas active, le temps de pause sera celui qui est programmé ou bien il
n’y aura pas de refermeture automatique si la fonction n’est pas active.

L3

Ferme toujours

La fonction « Ferme toujours » intervient, en provoquant une fermeture, quand au retour de I'alimentation la
logique détecte le portail ouvert. Pour des questions de sécurité, la manceuvre est précédée par 5 s de
préclignotement. Si la fonction n’est pas active au retour de I'alimentation, le portail restera arrété.

L4

Stand-By

Cette fonction permet de réduire au maximum la consommation d’énergie, elle est utile en particulier dans
le fonctionnement avec batterie tampon. Si cette fonction est active, 1 minute aprés la fin de la manceuvre,
la logique éteint BLUEBUS (et donc les dispositifs) et toutes les led sauf la led BLUEBUS qui clignotera
plus lentement. Quand une commande arrive, la logique rétablit le plein fonctionnement.

Si la fonction n’est pas active, il n’y aura pas de réduction des consommations.

L5

Démarrage

Avec I'activation de cette fonction, I'accélération progressive au début de chaque manceuvre est
désactivée ; cela permet d’avoir la force de démarrage maximum et c’est utile en cas de frictions statiques
élevées, par exemple en cas de neige ou de givre qui bloquent le portail. Si la fonction n’est pas active, la
manceuvre commence avec une accélération progressive.

L6

Préclignotement

Avec la fonction de préclignotement, une pause de 3 s est ajoutée entre I'allumage du clignotant et le
début de la manceuvre pour avertir I'utilisateur de la situation de danger. Si la fonction n’est pas active,
I'allumage du clignotant coincide avec le début de la manceuvre.

L7

« Fermeture » devient

En activant cette fonction, toutes les commandes « fermeture » (entrée « CLOSE » ou commande radio
« fermeture ») « Ouverture partielle » activent une manceuvre d’ouverture partielle (voir led L6 sur tableau 7).

L8

Mode « Slave » (esclave)

En activant cette fonction ROBUS devient « Slave » (esclave): il est possible, ainsi, de synchroniser le fonctionne-
ment de 2 moteurs sur des parties coulissantes opposées dans lesquelles un moteur fonctionne comme Master

(maitre) et un comme Slave (esclave) ; pour plus de détalils, voir le paragraphe « 7.3.5 ROBUS en mode « Slave ».

Durant le fonctionnement normal de ROBUS les led L1....L8 sont allumées ou éteintes suivant I'état de la fonction a laquelle elles corres-
\ pondent, par exemple L1 est allumée si la « Fermeture automatique » est active.

.
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7.2.2) Programmation du premier niveau (fonctions ON-OFF)

En using, les fonctions du premier niveau sont toutes mises sur « OFF » mais on peut les modifier a tout moment comme I'indique le tableau
8. Faire attention dans I’exécution de la procédure car il y a un temps maximum de 10 s entre la pression d’une touche et I'autre, autrement
la procédure se termine automatiquement en mémorisant les modifications faites jusqu’a ce moment-la.

1. Presser et maintenir enfoncée la touche [Set] pendant environ 3 s 4
3s
2. Relacher la touche [Set] quand la led L1 commence a clignoter NIV 4
N L1 SET
3. Presser les touches [A] ou [W] pour déplacer la led clignotante sur la led qui correspond a la fonction ¥4 Y4
a modifier @ou @ N
4. Presser la touche [Set] pour changer I'état de la fonction L 2 UNIVENWY;
(clignotement bref = OFF ; clignotement long = ON) SET| /Q\ N
5. Attendre 10 s pour sortir de la programmation pour temps maximum écoulé. %
10s

Note: les points 3 et 4 peuvent étre répétés au cours de la méme phase de programmation pour mettre d’autres fonctions en mode ON ou OFF,

N /
4 )

7.2.3 Fonctions deuxiéme niveau (parameétres réglables)

Tableau 7 : liste des fonctio bles: deuxiéme niveau
Led d’entrée | Parameétre Led (niveau) | Valeur Description
L1 5 secondes
L2 15 secondes Regle le temps de pause, c’est-a-
L1 Temps de L3 30 secondes dire le temps avant la refermeture
pause L4 45 secondes automatique. La fonction n’a d’effet
L5 60 secondes que si la fermeture automatique est
L6 80 secondes active
L7 120 secondes
L8 180 secondes
L1 QOuverture - stop - fermeture- stop
L2 Ouverture - stop - fermeture- ouverture
L3 QOuverture - fermeture- ouverture - fermeture
L2 Foncton P.P.| L4 Fonctionnement collectif Regle la séquence de commandes
L5 Fonctionnement collectif 2 (plus de 2 s provoque un stop) | associées a I'entrée P.P. ou bien a
L6 Pas a Pas 2 (moins de 2 s provoque une ouverture partielle) la premiere commande radio
L7 Commande « homme mort »
L8 Ouverture en « semi-automatique », fermeture a
« homme mort »
L1 Tres lente
L2 Lente
L3 Moyenne Regle la vitesse du moteur durant
L3 Vitesse L4 Rapide la course normale
moteur L5 Trés rapide MOD. 250HS / 500HS : valeur
L6 Super rapide d’usine = L5
L7 Ouverture « rapide »; fermeture « lente »
L8 Quverture « trés rapide », Fermeture « rapide »
L1 Fonction « voyant portail ouvert »
L2 Active si le portail est fermé Regle la fonction associée a la sor-
L3 Active si le portail est ouvert tie S.C.A. (quelle que soit la fonc-
L4 Sortie S.C.A L4 Active avec sortie radio N°2 tion associée, la sortie, quand elle
L5 Active avec sortie radio N°3 est active, fournit une tension de 24
L6 Active avec sortie radio N°4 V -30 +50% avec une puissance
L7 Voyant maintenance maximum de 4 W)
L8 Serrure électrique
L1 Portail « tres Iéger »
Lo Portail « trés léger » Regle le systeme de con?réle de
3 Portall léger la forge du moteur pour | agapter
L5 Force moteur| L4 Portail moyen au pOJdS du portal. Le systeme c_;le
. contréle de la force mesure aussi la
LS Portail moyen-lourd température ambiante en augmentant
L6 Portail lourd automatiquement la force en cas de
L7 Portail tres lourd températures particulierment basses.
L8 Portail tres lourd

N /
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demander une attention particuliere:

répéter la mesure de la force, comme le prévoit la norme EN 12445,

force.

Led d’entrée | Parametre Led (niveau) | Valeur Description
L1 05m
L2 im Regle la mesure de I'ouverture partielle.
L3 1,5m L’ouverture partielle peut se commander
L6 Quverture L4 2m uniguement avec la 2e commande radio ou
partielle L5 2,5m bien avec « FERMETURE », si la fonction
L6 3m est présente, « Fermeture » devient alors
L7 3,4m « Quverture partielle »
L8 4m
L1 Automatique, (suivant la charge de travail et
les conditions des manceuvres)
L2 1000 Regle le nombre de manceuvres apres
Avis de L3 2000 lequel il faut signaler la demande de main-
L7 maintenance L4 4000 tenance de I'automatisme (voir paragraphe
L5 7000 « 7.4.3 Avis de Maintenance »).
L6 10000
L7 15000
L8 20000
L1 Résultat 1= manceuvre
L2 Résultat 2° manceuvre
L3 Résultat 3° manceuvre (la plus récente) Permet de vérifier le type
L8 Liste L4 Résultat 4° manceuvre d’anomalie qui s’est vérifiée dans les 8 der-
anomalies L5 Résultat 5° manoceuvre nieres manceuvres (voir paragraphe « 7.6.1
L6 Résultat 6° manceuvre Historique des anomalies »).
L7 Résultat 7° manceuvre
L8 Résultat 8° manceuvre
Note: « » représente le réglage fait en usine

Tous les parametres peuvent étre réglés suivant les préférences sans aucune contre-indication ; seul le réglage « force moteur » pourrait
e || est déconseillé d’utiliser des valeurs de force élevées pour compenser le fait que le portail a des points de friction anormaux. Une force
excessive peut compromettre le fonctionnement du systeme de sécurité ou endommager le portail.

e Sile contrble de la « force moteur » est utilisé comme soutien du systeme pour la réduction de la force d’'impact, apres chaque réglage,

e |'usure et les conditions atmosphériques peuvent influencer le mouvement du portail, périodiquement il faut recontrdler le réglage de la

N
/

7.2.4) Programmation deuxiéme niveau (parameétres réglables)

En usine, les paramétres réglables sont réglés comme l'illustre le tableau 7 avec : « » mais ils peuvent étre modifiés a tout moment comme
I'indique le tableau 8. Faire attention dans I'exécution de la procédure car il y a un temps maximum de 10 s entre la pression d’une touche
et 'autre, autrement la procédure se termine automatiquement en mémorisant les modifications faites jusqu’a ce moment-la.

Tableau 8 : pour changer les parameétres réglables Exemple

pendant toute la durée des phases 5 et 6

1. Presser et maintenir enfoncée la touche [Set] pendant environ 3 s A4
pendant 3s
2. Reléacher la touche [Set] quand la led L1 commence a clignoter \é/ 4
U

3. Presser les touches [A] ou [¥] pour déplacer la led clignotante sur la « led d’entrée » qui correspond V4 y4 \é/

au parametre a modifier ou N
4. Presser et maintenir enfoncée la touche [Set], la pression doit étre maintenue sur la touche [Set] )\ 4

SET

5. Attendre environ 3 s puis la led qui correspond au niveau actuel du parametre a modifier s’allumera \<>ﬁ
VAIIRS
6. Presser les touches [A] ou [¥] pour déplacer la led qui correspond a la valeur du parametre Y4 4 NIV
ou 2N
O-
7. Relacher la touche [Set] 4
SET
8. Attendre 10 s pour sortir de la programmation pour temps maximum écoulé %
10s

N

Note: les points de 3 a 7 peuvent étre répétés au cours de la méme phase de programmation pour régler plusieurs parameétres.

/
~
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7.2.5) Exemple de programmation premier niveau (fonctions ON-OFF)
Comme exemple nous indiquons les diverses opérations a effectuer pour modifier le réglage des fonctions fait en usine pour activer les
fonctions de « Fermeture Automatique » (L1) et « Ferme toujours » (L3).).

Tableau 9 : exemple de programmation premier niveau Exemple
1. Presser et maintenir enfoncée la touche [Set] pendant environ 3 s A4
pendant 3s
2. Relacher la touche [Set] quand la led L1 commence a clignoter NIV 4
O3 1
3. Presser une fois la touche [Set] pour changer I'état de la fonction associée a L1 (Fermeture V4 NIV
Automatique), maintenant la led L1 clignote avec clignotement long SET] O: L1
4. Presser 2 fois la touche [¥] pour déplacer la led clignotante sur la led L3 Y4 ¥4
Cis
5. Presser une fois la touche [Set] pour changer I'état de la fonction associée a L3 (Ferme toujours), V4 N é/
maintenant la led L3 clignote avec clignotement long \L3
6. Attendre 10 s pour sortir de la programmation pour temps maximum écoulé %
10s

A la fin de ces opérations les led L1 et L3 doivent rester allumées pour indiquer que les fonctions de « Fermeture Automatique » et « Ferme
toujours » sont actives.

~

N

7.2.6) Exemple de programmation deuxiéme niveau (parameétres réglables)
Comme exemple nous indiquons les diverses opérations a effectuer pour modifier le réglage des parametres effectué en usine en augmentant le
« Temps de pause » a 60 s (entrée sur L1 et niveau sur L5) et en réduisant la « Force moteur » pour portails légers (entrée sur L5 et niveau sur L2).

Tableau 10 : exemple de programmation deuxiéme niveau Exemple

1. Presser et maintenir enfoncée la touche [Set] pendant environ 3 s A4
pendant 3s
2. Relacher la touche [Set] quand la led L1 commence a clignoter N 4
U
3. Presser et maintenir enfoncée la touche [Set] ; la pression sur la touche [Set] doit étre maintenue ) 4
pendant toute la durée des phases 4 et 5
4. Attendre environ 3 s jusqu’a I'allumage de la led L3 qui correspond au niveau actuel N/
-O-
du « Temps de pause » /TN L3 3s
5. Presser 2 fois la touche [¥] pour déplacer la led allumée sur L5 qui représente la nouvelle valeur Y4 ¥4 N
du « Temps de pause » @ @ /TN LS
6. Relacher la touche [Set] 4
7. Presser 4 fois la touche [¥] pour déplacer la led clignotante sur la led L5 &&&&\éx
N\ L5
8. Presser et maintenir enfoncée la touche [Set] ; la pression sur la touche [Set] doit étre maintenue L 4
pendant toute la durée des phases 9 et 10
9. Attendre environ 3 s jusqu’a I'allumage de la led L5 qui correspond au niveau actuel NIV
de la « Force moteur » _/Q: 3s L5
10.  Presser 3 fois la touche [A] pour déplacer la led allumée sur L2 qui correspond a Y4 ¥4 ¥4
la nouvelle valeur de la « Force moteur » G @ @; NL2
11.  Relacher la touche [Set] 4
SET|
12.  Attendre 10 s pour sortir de la programmation pour temps maximum écoulé. %
10s

/
~
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7.3) Ajout ou enléevement de dispositifs

A un automatisme avec ROBUS on peut ajouter ou enlever des dis-  Aprés avoir ajouté ou enlevé des dispositifs, il faut procéder
positifs a n'importe quel moment. En particulier, a « BLUEBUS » et de nouveau a la reconnaissance des dispositifs suivant les
a l'entrée « STOP » on peut connecter différents types de dispositifs  indications du paragraphe « 7.3.6 Reconnaissance d’autres
comme l'indiquent les paragraphes suivants. dispositifs ».

/
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7.3.1) BLUEBUS ter par exemple: des photocellules, des dispositifs de sécurité,
BLUEBUS est une technique qui permet d’effectuer les connexions  des boutons de commande, des voyants de signalisation, etc. La
des dispositifs compatibles avec seulement deux conducteurs logique de commande de ROBUS reconnait un par un tous les dis-
sur lesquels transitent aussi bien I'alimentation électrigue que les  positifs connectés a travers une procédure de reconnaissance ad hoc
signaux de communication. Tous les dispositifs sont connectés et est en mesure de détecter de maniere extrémement slre toutes les
en paraléle sur les 2 mémes conducteurs de BLUEBUS sans  éventuelles anomalies. Pour cette raison, a chaque fois qu’on ajoute
devoir respecter une polarité quelconque ; chaque dispositif est  ou qu’on enléve un dispositif connecté a BLUEBUS il faudra effectuer
reconnu individuellement car au cours de linstallation le systtme  dans la logique la procédure de reconnaissance décrite dans le para-
lui attribue une adresse univoque. A BLUEBUS, on peut connec-  graphe « 7.3.6 Reconnaissance d'autres dispositifs ».

/
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7.3.2) Entrée STOP

STOP est I'entrée qui provoque l'arrét immédiat de la manceuvre

suivi d’'une breve inversion. On peut connecter a cette entrée des

dispositifs avec sortie a contact normalement ouvert « NO », nor-

malement fermé « NF » ou des dispositifs avec sortie a résistance

constante 8,2 kQ, par exemple des bords sensibles.

Comme pour BLUEBUS, la logique reconnait le type de dispositif

connecté a I'entrée STOP durant la phase de reconnaissance (voir

paragraphe « 7.3.6 Reconnaissance d’autres dispositifs ») ; ensuite

on a un STOP quand une variation quelconque se vérifie par rapport

a I'état reconnu.

En adoptant certaines solutions on peut connecter a I'entrée STOP
plus d’un dispositif, méme de type différent :

e Plusieurs dispositifs NO peuvent étre connectés en paralléle entre
eux sans aucune limite de quantité.

e Plusieurs dispositifs NF peuvent étre connectés en paralléle entre
eux sans aucune limite de quantité.

Deux dispositifs avec sortie a résistance constante 8,2 kQ
peuvent étre connectés en parallele ; s'il y a plus de 2 dispositifs,
tous doivent étre connectés en « cascade » avec une seule résis-
tance terminale de 8,2 kQ.

Il est possible de combiner NO et NF en mettant les deux contacts
en parallele, en prenant la précaution de mettre en série au
contact NF une résistance de 8,2 kQ (cela donne aussi la possibi-
lité de combiner 3 dispositifs: NO, NF et 8,2 kQ).

Asi I’entrée STOP est utilisée pour connecter des dispositifs
ayant des fonctions de sécurité, seuls les dispositifs avec
sortie a résistance constante 8,2 kQ garantissent la catégorie
3 de sécurité aux pannes selon la norme EN 954-1.

N
/

7.3.3) Photocellules

Le systeme « BLUEBUS » permet, a travers I'adressage avec les
cavaliers prévus a cet effet, la reconnaissance des photocellules de
la part de la logique et d’attribuer la fonction de détection correcte.
'opération d’adressage doit étre faite aussi bien sur TX que sur RX
(en plagant les cavaliers de la méme maniere) en vérifiant qu’il N’y a
pas d’autres paires de photocellules ayant la méme adresse.

Dans un automatisme pour portails coulissants équipé de I'opéra-
teur ROBUS il est possible d'installer les photocellules suivant les
indications de la figure 24.

Aprés linstallation ou I’enlevement de photocellules, il faudra effec-
tuer dans la logique la phase de reconnaissance comme le décrit le
paragraphe « 7.3.6 Reconnaissance d’autres dispositifs ».

Tableau 11 : adresses des photocellules

Photocellule Cavaliers

Photocellule Cavaliers

PHOTO
Photocellule extérieure h = 50
avec intervention en fermeture

PHOTO 2
Photocellule extérieure
avec intervention en fermeture

PHOTO Il
Photocellule extérieure h = 100
avec intervention en fermeture

PHOTO 211
Photocellule intérieure
avec intervention en fermeture

PHOTO 1
Photocellule extérieure h = 50
avec intervention en fermeture

PHOTO 3

Photocellule unique qui couvre

tout I'automatisme E %

PHOTO 11l
Photocellule extérieure h = 100
avec intervention en fermeture

rave

A Linstallation de PHOTO 3 avec PHOTO Il demande que la position
des éléments qui composent la photocellule (TX-RX) respecte la recom-
mandation donnée dans le manuel d’instructions des photocellules.

N
/
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7.3.4) Photodétecteur FT210B

Le photodétecteur FT210B réunit dans un seul dispositif un sys-
teme de limitation de la force (type C suivant la norme EN12453)
et un détecteur de présence qui détecte les obstacles présents sur
I’axe optique entre I'émetteur TX et le récepteur RX (type D suivant
la norme EN12453). Dans le photodétecteur FT210B, les signaux
de I'état du bord sensible sont envoyés a travers le rayon de la
photocellule en intégrant les 2 systémes dans un seul dispositif. La
partie émettrice située sur la partie mobile est alimentée par des
batteries, ce qui permet d’éliminer les systemes de connexion, peu
esthétiques; les circuits spéciaux réduisent la consommation de la
batterie pour garantir jusqu’a 15 ans de durée (voir les détails sur la
durée estimée dans les instructions du produit).

Un seul dispositif FT210B associé a un bord sensible (TCB65 par
exemple) permet d’atteindre le niveau de sécurité du « bord pri-
maire » requis par la norme EN12453 pour n’importe quel « type
d’utilisation » et « type d’activation ». Le photodétecteur FT210B
associé aux bords sensibles « a variation de résistance » (8,2 kQ),
maintient la sécurité en cas de défaut unique (catégorie 3 suivant
la norme EN 954-1). Il dispose d’un circuit anticollision qui évite les
interférences avec d’autres détecteurs méme s'ils ne sont pas syn-
chronisés et permet d’ajouter d’autres photocellules; par exemple,
en cas de passage de véhicules lourds ou I'on place normalement
une deuxieme photocellule a 1 m du sol.

Pour tout renseignement supplémentaire sur les modalités de
connexion et d’adressage, voir le manuel d’instructions de FT210B.

/
~
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7.3.5) ROBUS en mode « Slave »

Si on le programme et si on le connecte de maniere spécifique,
ROBUS peut fonctionner en mode « Slave » (esclave) ; ce mode de
fonctionnement est utilisé s’il faut automatiser 2 parties coulissantes
opposées et si I'on souhaite que leur mouvement s’effectue de
maniére synchronisée. Dans ce mode un ROBUS fonctionne comme
Master (maitre) c’est-a-dire qu’il commande les manceuvres, tandis
que le deuxieme ROBUS fonctionne comme Slave, c¢’est-a-dire qu'il
exécute les commandes envoyées par le Master (par défaut, tous les
ROBUS sortent de I'usine en mode Master).

Pour configurer ROBUS comme Slave il faut activer la fonction de
premier niveau « Mode Slave » (voir tableau 5).

La connexion entre le ROBUS Master et le ROBUS Slave s’effectue
par BLUEBUS.

A dans ce cas il faut respecter la polarité dans la connexion
entre les deux ROBUS comme lillustre la figure 26 (les autres
dispositifs continuent a ne pas avoir de polarité).

Pour installer 2 ROBUS en mode Master et Slave effectuer les opé-

rations suivantes :

e Effectuer I'installation des 2 moteurs comme l’illustre la figure 25.
On peut choisir I'un ou 'autre moteur comme Master et comme
Slave; dans le choix, il faut tenir compte de la commodité des
connexions et du fait que la commande Pas a pas sur le Slave
permet I'ouverture totale uniquement de la partie commandée par
le moteur Slave.

22/

e Connecter les 2 moteurs comme dans la figure 26.

e Sélectionner le sens de manceuvre d’ouverture des 2 moteurs
comme 'indique la figure 25 (voir aussi le paragraphe « 4.1 Sélec-
tion de la direction »).

* Alimenter les 2 moteurs.

e Dans le ROBUS Slave programmer la fonction « Mode Slave » (voir
tableau 5).

e Effectuer la reconnaissance des dispositifs sur le ROBUS Slave
(voir paragraphe « 4.3 Reconnaissance des dispositifs »).

e Effectuer la reconnaissance des dispositifs sur le ROBUS Master
(voir paragraphe « 4.3 Reconnaissance des dispositifs).

e Effectuer la reconnaissance de la longueur des parties du portail
sur le ROBUS Master (voir paragraphe « 4.4 Reconnaissance de
la longueur du portail »).

LUCYB LUCYB
S.C.A. S.C.A. STOP PP
BE gzw 4w B sz 4w %] /
! i 1] 1 T
1 I
AAAAAAN AN
P ] —

b o i

MASTER
o

Lors de la connexion de 2 ROBUS en mode Master-Slave faire attention aux points suivants:

e Tous les dispositifs doivent étre connectés sur le ROBUS Master (comme dans la fig. 26) y compris le récepteur radio.

e SiI'on utilise des batteries tampon, chaque moteur doit avoir la sienne.

e Toutes les programmations sur le ROBUS Slave sont ignorées (celles du ROBUS Master prédominent) sauf celles qui figurent dans le

tableau 12.

/

Frangais — 17




Fonctions premier niveau (fonctions ON-OFF)

Tableau 12 : programmations sur ROBUS Slave indépendantes de ROBUS Master

Fonctions deuxiéme niveau (paramétres réglables)

Stand-by Vitesse moteur
Démarrage Sortie S.C.A.
Mode Slave Force moteur

Liste Erreurs

Sur le Slave, il est possible de connecter :

* un clignotant spécifique (Flash)

* un voyant portail ouvert (S.C.A) spécifique
* un bord sensible (Stop) spécifique

* Sur le Slave les entrées Open et Close ne sont pas utilisées.

* un dispositif de commande (P.P.) spécifique qui commande I'ouverture totale seulement de la partie Slave.

N
/

7.3.6) Reconnaissance d’autres dispositifs

Normalement la procédure de reconnaissance des dispositifs connectés a BLUEBUS et a I'entrée STOP est effectuée durant la phase d’installation ;
toutefois si des dispositifs sont ajoutés ou enleveés, il est possible de refaire la reconnaissance en procédant de la maniere suivante :

Tableau 13 : pour la reconnaissance d’autres dispositifs Exemple

/
~

1. Presser et maintenir enfoncées les touches [A] et [Set] vy ¥
(4]
2. Relacher les touches quand les led L1 et L2 commencent a clignoter tres rapidement 4+ 4 NI
(au bout d’environ 3 s) G SET| ,7\L1 TN\L2
3. Attendre quelques secondes que la logique termine la reconnaissance des dispositifs A
4, A lafin de la reconnaissance, les led L1 et L2 arréteront de clignoter, la led STOP doit rester allumée, I
tandis que les led L1...L8 s’allumeront suivant I'état des fonctions ON-OFF auxquelles elles correspondent. O L1 O L2

paragraphe « 5.1 Essai ».

N

A Apreés avoir ajouté ou enlevé des dispositifs, il faut effectuer de nouveau I’essai de 'automatisme suivant les indications du

/

7.4) Fonctions particuliéres

/

7.4.1) Fonction « Ouvre toujours »

La fonction « Ouvre toujours » est une propriété de la logique de com-
mande qui permet de commander toujours une manceuvre d’ouver-
ture quand la commande de « Pas a Pas » a une durée supérieure a
2 secondes ; c’est utile par exemple pour connecter a la borne P.P.
le contact d’une horloge de programmation pour maintenir le portail

ouvert pendant une certaine plage horaire. Cette propriété est
valable quelle que soit la programmation de I'entrée P.P. a I'exclusion
de la programmation comme « Fermeture », voir parametre « Fonc-
tion P.P. » dans le tableau 7.

~

-
/7.4.2) Fonction « Manceuvre dans tous les cas »

Si un dispositif de sécurité quelconque devait mal fonctionner ou
tomber en panne, il est possible dans tous les cas de commander
et de manceuvrer le portail en mode « Commande homme mort ».

Pour tout détail, voir le paragraphe « Commande avec sécurités
hors d’usage » présent dans les « Instructions et recommandations
destinées a I'utilisateur de I'opérateur ROBUS » ci-jointes.

/
~
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/7.4.3) Avis de maintenance

ROBUS permet d’aviser I'utilisateur quand il faut procéder a la main-
tenance de I'automatisme. Le nombre de manceuvres aprés lequel
s’effectue la signalisation est sélectionnable parmi 8 niveaux, avec le
parametre réglable « Avis de maintenance » (voir tableau 7).

Le niveau 1 de réglage est « automatique » et tient compte de I'inten-
sité et des conditions des manceuvres, c’est-a-dire de I'effort et de
la durée de la manceuvre, tandis que les autres réglages sont fixés
en fonction du nombre de manceuvres.

Nombre de manceuvres

La signalisation de demande de maintenance s’effectue a travers le
clignotant Flash ou bien sur le voyant connecté a la sortie S.C.A. quand
il est programmé comme « Voyant Maintenance » (voir tableau 7).
Suivant le nombre de manceuvres effectuées par rapport a la limite
programmeée, le clignotant Flash et le voyant de maintenance
donnent les signalisations indiquées dans le tableau 14.

Tableau 14 : avis de maintenance avec Flash et voyant de maintenance

Signalisation sur Flash

Signalisation sur voyant maintenance

Inférieur a 80% de la limite

Normal (0,5 s allumé, 0,5 s éteint)

Allumé pendant 2 s au début de I'ouverture

Entre 81 et 100% de la limite

Au début de la manceuvre, il reste allumé
pendant 2 s puis continue normalement

Clignote pendant toute la manceuvre

Au-dela de 100% de la limite

Au début et a la fin de la manceuvre, il reste
allumé pendant 2 s puis continue normalement

Clignote toujours.

N
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Vérification du nombre de mancsuvres effectuées

Avec la fonction d’« Avis de maintenance » il est possible de vérifier le nombre de manceuvres effectuées en pourcentage sur la limite fixée.

Pour la vérification, procéder suivant la description du tableau 15.

Tableau 15 : vérification du nombre de manceuvres effectuées

1. Presser et maintenir enfoncée la touche [Set] pendant environ 3 s A4
pendant 3s
2. Relacher la touche [Set] quand la led L1 commence a clignoter N d)/ 4
< L1

3. Presser les touches [A] ou [W] pour déplacer la led clignotante sur L7, c’est-a-dire la « led d’entrée » Y4 ¥4

pour le parameétre « Avis de maintenance » ou@ L7 =N
4. Presser et maintenir enfoncée la touche [Set], la pression doit étre maintenue sur la touche [Set] L4

pendant toute la durée des phases 5, 6 et 7
5. Attendre environ 3 s puis la led représentant le niveau actuel du parametre « Avis de maintenance » NIV

s'allumera 9 3s
6. Presser puis relacher immédiatement les touches [A] et [V]. Y4 ¥4

Calet (7]

7. La led correspondant au niveau sélectionné émettra quelques clignotements. Le nombre de

clignotement identifie le pourcentage de manceuvres effectuées (en multiples de 10%) par rapport a la
limite programmeée. Par exemple : avec I'avis de maintenance programmeé sur L6, c¢’est-a-dire 10000,
10% correspondent & 1000 manceuvres ; si la led de signalisation émet 4 clignotements, cela signifie
que I'on a atteint 40% des manceuvres (c’est-a-dire entre 4000 et 4999 manceuvres). Si I'on n’a pas

atteint 10% des manceuvres il N’y aura aucun clignotement.

} \b/

N n=?

8. Relacher la touche [Set]

Mise a zéro du compteur des manceuvres

Aprés avoir effectué la maintenance de l'installation, il faut mettre a zéro le compteur des manceuvres. Procéder suivant les indications du

tableau 16.
Tableau 16 : mise a zéro du compteur des manceuvres Exemple
1. Presser et maintenir enfoncée la touche [Set] pendant environ 3 s A4
pendant 3s
2. Relacher la touche [Set] quand la led L1 commence a clignoter NIV 4
O( L1 SET]

3. Presser les touches [A] ou [¥] pour déplacer la led clignotante sur L7, c’est a dire la « led d’entrée » Y4 ¥4 \éi

qui correspond au parameétre « Avis de maintenance » ou @ L7 ™~
4. Presser et maintenir enfoncée la touche [Set], la pression doit &tre maintenue sur la touche [Set] ) 4

pendant toute la durée des phases 5 et 6
5. Attendre environ 3 s puis la led qui représente le niveau actuel du parametre « Avis NIV

de maintenance » s’allumera TN 3s
6. Presser et maintenir enfoncées les touches [A] et [¥], pendant au moins 5 s puis relacher les 2 touches

La led correspondant au niveau sélectionné effectuera une série de clignotements rapides pour signaler p A 2 . :

que le compteur des manceuvres a été mis a zéro.

7. Relacher la touche [Set]

9,.@
>[4

N

N

7.5 Connexion d’autres dispositifs

S’il est nécessaire d’alimenter des dispositifs extérieurs, par exemple
un lecteur de proximité pour cartes a transpondeur ou bien I'éclai-
rage du sélecteur a clé, il est possible de prélever I'alimentation
comme l'indique la figure 27. La tension d’alimentation est de 24
Vee -30% + +50% avec courant maximum disponible de 100 mA.

AN

arap PP

COCRUC

Lo

24Vce
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7.6) Résolution des probléemes

Dans le tableau 17 on peut trouver des indications utiles pour affron-
ter les éventuels problemes de fonctionnement pouvant se vérifier

durant Iinstallation ou en cas de panne.

©

Tableau 17 : recherche des pannes

Symptomes

Vérifications conseillées

L’émetteur radio ne commande pas le portail et
la led sur I'émetteur ne s’allume pas

Vérifier si les piles de I'émetteur sont usagées et les remplacer éventuellement.

L’émetteur radio ne commande pas le portail
mais la led sur I'émetteur s’allume.

Vérifier si I'émetteur est correctement mémorisé dans le récepteur radio

Aucune manceuvre n’est commandée et la led
« BLUEBUS » ne clignote pas.

Vérifier que les fusibles ne sont pas interrompus ; si c’est le cas, Vvérifier la cause de
la panne et les remplacer par d’autres ayant la méme valeur de courant et les mémes
caractéristiques.

Aucune manceuvre n’est commandée et le cli-
gnotant est éteint.

Vérifier que la commande est effectivement regue. Si la commande arrive a I'entrée PP
laled « PP » correspondante doit s’allumer ; si par contre on utilise I'émetteur radio, la
led « BLUEBUS » doit faire deux clignotements rapides.

Aucune manceuvre n’est commandée et le cli-
gnotant fait quelques clignotements

Compter le nombre de clignotements et vérifier suivant les indications du tableau 19.
La force sélectionnée pourrait étre trop basse pour le type de portail. Vérifier s’il y a

La manceuvre commence mais juste apres on a
une inversion.

des obstacles et sélectionner éventuellement une force supérieure.
Vérifier que durant la manceuvre la tension arrive a la borne FLASH du clignotant (comme

La manceuvre est effectuée régulierement mais
le clignotant ne fonctionne pas.

il est intermittent, la valeur de tension n’est pas significative: environ 10-30 Vcc) ; si la
tension arrive, le probleme est di a 'ampoule qui devra étre remplacée par une autre de
caractéristiques identiques ; s’il N’y a pas de tension, il pourrait y avoir un probleme de
surcharge sur la sortie FLASH, vérifier qu’il n’y a pas de court-circuit sur le cable.

Vérifier le type de fonction programmée pour la sortie SCA (Tableau 7).

La manceuvre est effectuée régulierement mais
le voyant SCA ne fonctionne pas.

Quand le voyant devrait étre allumé, vérifier que la tension arrive a la borne SCA (environ
24 Vce) ; si la tension arrive, le probleme est di au voyant qui devra étre remplacé par
un autre de caractéristiques identiques; s’il N’y a pas de tension, il pourrait y avoir un
probleme de surcharge sur la sortie SCA, vérifier qu’il N’y a pas de court-circuit sur le
céble.

N
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7.6.1) Liste historique des anomalies

ROBUS permet d’afficher les éventuelles anomalies qui se sont Vérifiées lors des 8 dernieres manceuvres, par exemple, I'interruption d’une manceuvre
due a l'intervention d’une photocellule ou d’un bord sensible.Pour vérifier la liste des anomalies procéder suivant les indications du tableau 18.

Tableau 18 : historique des anomalies Exemple

1. Presser et maintenir enfoncée la touche [Set] pendant environ 3 s A4
pendant 3s
2. Reléacher la touche [Set] quand la led L1 commence a clignoter NIV 4
< L1

3. Presser les touches [A] ou [W] pour déplacer la led clignotante sur L8, c’est-a-dire la « led d’entrée » Y4 ¥4

pour le parametre « Liste des anomalies » Gou@ L8 O:
4. Presser et maintenir enfoncée la touche [Set], la pression doit &tre maintenue sur la touche [Set] )\ 4

pendant toute la durée des phases 5 et 6 SET
5. Attendre environ 3 s puis les led correspondant aux manceuvres qui ont eu des anomalies s’allumeront.

La led L1 indique le résultat de la manceuvre la plus récente, la led L8 indique le résultat de la huitieme. )C‘)ﬁ

Si la led est allumée, cela signifie que des anomalies se sont vérifiées durant la manceuvre ; si la led est 3 7

éteinte, celasignifie que la manceuvre s’est terminée sans anomalies.
6. Presser les touches [A] et [¥] pour sélectionner la manoeuvre désirée.

La led correspondante émettra un nombre de clignotements égal a ceux qui sont exécutés )4 SN £ SN

normalement par le clignotant apres une anomalie (voir tableau 19). Get @ N
7. Relacher la touche [Set]

SET

/
~
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7.7) Diagnostic et signalisations

Certains dispositifs offrent directement des signalisations particu-
lieres a travers lesquelles il est possible de reconnaitre 'état de
k fonctionnement ou I'éventuel probleme.
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7.7.1) Signalisations avec le clignotant

Durant la manceuvre, I'indicateur clignotant FLASH émet un clignotement toutes les secondes ; quand des anomalies se vérifient, les cligno-

tements sont plus brefs ; les clignotements se répetent deux fois, a intervalles d’une seconde.

Tableau 19 : signalisations sur le clignotant FLASH

Clignotements rapides

Cause

ACTION

1 clignotement
pause d’1 seconde
1 clignotement

Erreur sur le BLUEBUS

Au début de la manceuvre, la vérification des dispositifs connectés a BLUEBUS
ne correspond pas a ceux qui sont mémorisés durant la phase de reconnais-
sance. |l peut y avoir des dispositifs en panne, vérifier et remplacer ; si des
modifications on été faites, il faut refaire la reconnaissance.

2 clignotements
pause d’1 seconde
2 clignotements

Intervention d’une photo-
cellule

Au début de la manceuvre une ou plusieurs photocellules nient I'autorisation a
la manceuvre, vérifier si elles sont occultées par un obstacle. Durant le mouve-
ment il est normal qu’un obstacle soit présent.

3 clignotements
pause d’1 seconde
3 clignotements

Intervention du limiteur de la
« Force moteur »

Durant le mouvement, le portail a rencontré une friction plus forte ; en vérifier la
cause.

4 clignotements
pause d’1 seconde
4 clignotements

Intervention de I'entrée de
STOP

Au début de la manceuvre ou durant le mouvement, il y a eu une intervention
de I'entrée de STOP ; en vérifier la cause.

5 clignotements
pause d’1 seconde
5 clignotements

Erreur dans les parametres
internes de la logique élec-
tronique

Attendre au moins 30 secondes et réessayer de donner une commande ; Si
I’état persiste, il pourrait y avoir une panne grave et il faut remplacer la carte
électronique

6 clignotements
pause d’1 seconde
6 clignotements

La limite maximum du nom-
bre de manceuvres a I'heure
a été dépasseée.

Attendre quelques minutes que le limiteur de manceuvres retourne sous la limi-
te maximum

7 clignotements
pause d’1 seconde
7 clignotements

Erreur dans les circuits élec-
triques internes

Déconnecter tous les circuits d’alimentation pendant quelques secondes puis
tenter de redonner une commande ; si I'état persiste, il pourrait y avoir une
panne grave et il faut remplacer la carte électronique

8 clignotements
pause d’1 seconde
8 clignotements

Il'y a déja une commande
qui ne permet pas d’en exé-
cuter d’autres.

Vérifier la nature de la commande toujours présente ; par exemple, il peut
s’agir de la commande provenant d’une horloge sur I'entrée « ouverture ».

~
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7.7.2) Signalisations sur la logique de commande
Dans la logique de ROBUS il y a une série de led qui peuvent donner
chacune des signalisations particulieres aussi bien dans le fonction-

nement normal qu’en cas d’anomalie.

Tableau 20 : led sur les bor

es de la logique

Led BLUEBUS Cause ACTION
Lo . Vérifier si I'alimentation arrive; vérifier si les fusibles sont intervenus; si ¢’est le cas, vérifier la
Eteinte Anomalie . ) . .
cause de la panne et remplacer les fusibles par d’autres ayant les mémes caractéristiques.
. . IIl'y a une anomalie grave; essayer d’éteindre la logique pendant quelques
Allumée Anomalie grave y 9 Y giaue p aued

secondes ; si I'état persiste, il y a une panne et il faut remplacer la carte électronique.

/
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Un clignotement a la seconde

Tout est OK

Fonctionnement normal de la logique

2 Clignotements rapides

II'y a eu une variation de I'état
des entrées.

C’est normal quand il y a un changement de I'une des entrées : PP, STOP,
OPEN, CLOSE, intervention des photocellules ou quand on utilise I'émetteur radio

Série de clignotements séparés
par une pause d’une seconde

Diverses

C’est la méme signalisation que celle du clignotant, voir le Tableau 21

Led STOP

Cause

ACTION

Intervention de I'entrée-

Eteinte STOP Vérifier les dispositifs connectés a I'entrée STOP

Allumée Tout est OK Entrée STOP active

Led P.P. Cause ACTION

Eteinte Tout est OK Entrée PP non active

Allumée Intervention de I'entrée PP C’est normal si le dispositif connecté a I'entrée PP est effectivement actif

Led OUVERTURE Cause ACTION

Eteinte Tout est OK Entrée OUVERTURE non active

Allumée Intervention de 'entrée OPEN C’est normal si le dispositif connecté a I'entrée OUVERTURE est effectivement actif
Led FERMETURE Cause ACTION

Eteinte Tout est OK Entrée FERMETURE non active

Allumée Intervention de I'entrée FERMETURE | C’est normal si le dispositif connecté a I'entrée FERMETURE est effectivement actif

/
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Tableau 21 : led sur les tou

hes de la logique

Led 1 Description
Eteinte Durant le fonctionnement normal elle indique fonction « Fermeture automatique » non active
Allumée Durant le fonctionnement normal elle indique fonction « Fermeture automatique » active
* Programmation des fonctions en cours
Clignote e Si elle clignote en méme temps que L2 cela signifie qu'il faut effectuer la reconnaissance des dispositifs
(voir paragraphe « 4.3 Reconnaissance des dispositifs »).
Led L2 Description
Eteinte Durant le fonctionnement normal elle indique fonction
Allumée « Refermeture immédiate apres passage devant cellule » non active
® Programmation des fonctions en cours
Clignote e Si elle clignote en méme temps que L1 cela signifie qu'il faut effectuer la reconnaissance des dispositifs
(voir paragraphe « 4.3 Reconnaissance des dispositifs »).
Led L3 Description
Eteinte Durant le fonctionnement normal elle indique fonction « Ferme toujours » non active
Allumée Durant le fonctionnement normal elle indique fonction « Ferme toujours » active
e Programmation des fonctions en cours
Clignote e Si elle clignote en méme temps que L4 cela signifie qu'il faut effectuer la reconnaissance de la longueur
du portail (voir paragraphe « 4.4 Reconnaissance de la longueur du portail »).
Led L4 Description
Eteinte Durant le fonctionnement normal elle indique fonction « Stand-By » non active.
Allumée Durant le fonctionnement normal elle indique fonction « Stand-By » active.
® Programmation des fonctions en cours
Clignote ¢ Si elle clignote en méme temps que L3 cela signifie qu’il faut effectuer la reconnaissance de la longueur
du portail (voir paragraphe « 4.4 Reconnaissance de la longueur du portail »).
Led L5 Description
Eteinte Durant le fonctionnement normal elle indique fonction « Démarrage » non active.
Allumée Durant le fonctionnement normal elle indique fonction « Démarrage » active.
Clignote Programmation des fonctions en cours
Led L6 Description
Eteinte Durant le fonctionnement normal elle indique fonction « Préclignotement » non active.
Allumée Durant le fonctionnement normal elle indique fonction « Préclignotement » active.
Clignote Programmation des fonctions en cours
Led L7 Description
Eteinte Durant le fonctionnement normal elle indique que I'entrée FERMETURE active une manceuvre de fermeture
Allumée Durant le fonctionnement normal elle indique que I'entrée FERMETURE active une manceuvre d’ouverture partielle.
Clignote Programmation des fonctions en cours
Led L8 Description
Eteinte Durant le fonctionnement normal elle indique que ROBUS est configuré comme Master
Allumée Durant le fonctionnement normal elle indique que ROBUS est configuré comme Slave
Clignote Programmation des fonctions en cours

Y4

7.8) Accessoires

ROBUS peut étre équipé des accessoires en option suivants : e SOLEMYO systeme d’alimentation a énergie solaire (pour I'ins-
e SMXI ou SMXIS Récepteur radio a 433,92 MHz avec codage tallation et le branchement, consulter le manuel d’instructions du
numeérigue Rolling Code (fig. 30). produit)

e PS124 Batterie tampon 24 V - 1,2 Ah avec chargeur de batterie
incorporé (fig. 31).

AN
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8) Caractéristiques techniques

Dans le but d’améliorer ses produits, Nice S.p.a. se réserve le droit de modifier les caractéristiques techniques a tout moment et sans
préavis, en garantissant dans tous les cas le bon fonctionnement et le type d'utilisation prévus.
Toutes les caractéristiques techniques se référent a la température de 20°C (+5°C)

Caracteéristiques techniques ROBUS

Modele type RB400 RB600 / RB600P | RB1000 / RB1000P RB250HS RB500HS

Typologie Opérateur électromécanique pour le mouvement automatique de portails coulissants pour usage
résidentiel avec logique électronique de commande incorporée

Pignon Z15m4 Z15m4 Z15m4 Z15m4 Z18m4

Fréquence maximum des 80 cycles/jour 100 cycles/jour 150 cycles/jour (I'u- | 80 cycles/jour 100 cycles/

cycles de fonctionnement (au | (’'unité de com- ("'unité de com- nité de commande | ('unité de com- | jour (I'unité de

couple nominal)

mande limite les
cycles a la valeur
maximale prévue

mande limite les
cycles a la valeur
maximale prévue

limite les cycles a
la valeur maxima-
le prévue dans le

mande limite les
cycles a la valeur
maximale prévue

commande limite
les cycles a la
valeur maximale

dans le tableau 2) | dans le tableau 2) | tableau 2) dans le table- prévue dans le
au 2) tableau 2)
Temps maximum de fon- 7 minutes 7 minutes 5 minutes 6 minutes 6 minutes
ctionnement continu (au cou- | ('unité de com- ("'unité de com- (Punité de comman- | ('unité de com- | ('unité de com-
ple nominal) mande limite le mande limite le de limite le fonction- | mande limite le mande limite le
fonctionnement fonctionnement nement continu a fonctionnement | fonctionnement
continu a la valeur | continu a la valeur | la valeur maximale continu a la continu a la

maximale prévue
dans le tableau 2)

maximale prévue
dans le tableau 2)

prévue dans le
tableau 2)

valeur maximale
prévue dans le
tableau 2)

valeur maximale
prévue dans le
tableau 2)

Limites d’application

ROBUS est généralement en mesure d’automatiser des portails dont le poids ou la longueur corres-
pondent aux limites prévues dans le tableau 2

Durabilité

Estimée entre 20 000 cycles et 250 000 cycles selon les conditions indiquées dans le tableau 2

Alimentation

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

Puissance maximale absor-
bée au démarrage [correspon-
dance en Amperes]

330 W [2 A]
[3,9 A version /V1]

515 W [2,5 A]

[4,8 A version /V1]

450 W [2,3 Al
[4,4 A version /1]

330 W [2 A]
[3,9 A version /1]

330 W [2,5 A]
[4,8 A version V1]

Classe d’isolement

1 (la mise a la terre est nécessaire)

Alimentation de secours

Avec accessoire en option PS124

Sortie clignotant

Pour 2 clignotants LUCYB (Ampoule 12V, 21 W).

Sortie S.C.A.

Pour 1 ampoule 24 V maximum 4 W (la tension de sortie peut varier de -30 a +50% et peut comman-
der également des petits relais)

Sortie BLUEBUS

Une sortie avec charge maximum de 15 unités BLUEBUS

Entrée STOP Pour les contacts normalement fermés, normalement ouverts ou a résistance constante de 8,2 kQ ;
en reconnaissance automatigue (une variation par rapport a I’'état mémorisé provoque la commande
« STOP »)

Entrée PP Pour contacts normalement ouverts (la fermeture du contact provoque la commande P.P)

Entrée OUVERTURE Pour contacts normalement ouverts (la fermeture du contact provogue la commande OUVERTURE)

Entrée FERMETURE

Pour contacts normalement ouverts (la fermeture du contact provogue la commande FERMETURE)

Connecteur radio

Connecteur SM pour récepteurs type SMXI ou SMXIS

Entrée ANTENNE Radio

52 Q pour cable type RG58 ou similaires

Fonctions programmables

8 fonctions de type ON-OFF et 8 fonctions réglables (voir tableaux 5 et 7)

Fonctions en auto-apprentis-
sage

Auto-apprentissage des dispositifs connectés a la sortie BLUEBUS
Auto-apprentissage du type de dispositif de « STOP » (contact NO, NF ou résistance 8,2 kQ)
Auto-apprentissage de la longueur du portail et calcul des points de ralentissement et ouverture

partielle.

Utilisation en atmospheére
particulierement acide ou
saline ou potentiellement
explosive

Non

Non

Non

Non

Non

/
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Débrayage et mouvement manuel : avant d’effectuer cette opération, faire attention au fait que le débrayage ne

peut étre fait que lorsque le portail est a 'arrét.

Pour bloquer : effectuer les mémes opérations dans le sens contraire.

1 Faire coulisser le petit disque qui couvre

la serrure

2 Introduire la clé et la tourner dans le sens
des aiguilles d’'une montre

3 Tirer la poignée de débrayage

|
i
|
",

Commande avec sécurités hors service : si les dis-
positifs de sécurité ne fonctionnent pas correctement ou
sont hors service, on peut quand méme commander le
portail.

e Actionner la commande du portail (avec la télécom-
mande ou le sélecteur a clé). Si les sécurités donnent
leur accord le portail s’ouvrira normalement, autrement
le clignotant émet quelques clignotements mais la
manceuvre ne démarre pas (le nombre de clignote-
ments dépend du motif pour lequel la manceuvre ne
démarre pas).

e Dans ce cas, dans les 3 secondes, il faut actionner de
nouveau la commande et la maintenir active.

e Au bout d’environ 2 s le mouvement du portail com-
mencera en mode « homme mort », c’est-a-dire que
tant que la commande est maintenue, le portail conti-
nue sa manoceuvre; dés que la commande est relachée,
le portail s’arréte.

4 Déplacer le portail a la main

A Avec les sécurités hors service, il faut faire répa-
rer au plus tot 'automatisme.

Remplacement de la pile de PPémetteur : si votre
installation est munie d’'une radiocommande qui au bout
d’une certaine période présente des problemes de fonc-
tionnement ou ne fonctionne plus du tout, cela pourrait
dépendre tout simplement du fait que la pile est usagée
(suivant l'intensité d’utilisation, il peut s’écouler plusieurs
mois jusqu’a plus d’un an). Vous pouvez vérifier cet état
de chose si le voyant de confirmation de la transmission
est faible, s’il ne s’allume plus du tout ou s'’il ne s’allume
qu’un bref instant. Avant de vous adresser a I'installateur,
essayez de remplacer la pile en utilisant celle d’un autre
émetteur qui fonctionne encore: si cette intervention
remédie au probleme, il vous suffit de remplacer la pile
usageée par une neuve du méme type.

Les piles contiennent des substances polluantes: ne pas
les jeter a la poubelle mais suivre les regles de tri sélectif
prévues par les réglementations locales.

/
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Instructions et recommandations destinées a l'utilisateur de I'opérateur ROBUS

/

eAvant d’utiliser pour la premiére fois I'automa-
tisme, faites-vous expliquer par l'installateur I’origine des
risques résiduels et consacrez quelgues minutes a la lec-
ture du manuel d’instructions et d’avertissements
pour lutilisateur qui vous est remis par l'installateur.
Conservez le manuel pour pouvoir le consulter pour
n’'importe quel doute futur et remettez-le a tout nouveau
propriétaire de I'automatisme.

eVotre automatisme est un équipement qui exé-
cute fidélement vos commandes; une utilisation
inconsciente et incorrecte peut le rendre dangereux: ne
commandez pas le mouvement de I'automatisme si des
personnes, des animaux ou des objets se trouvent dans
son rayon d’action.

eEnfants : une installation d’automatisation garantit
un degré de sécurité élevé en empéchant avec ses
systémes de détection le mouvement en présence de
personnes ou d’objets et en garantissant une activation
toujours prévisible et slre. Il est prudent toutefois de ne
pas laisser jouer les enfants a proximité de I'automatisme
et pour éviter les activations involontaires, de ne pas
laisser a leur portée les émetteurs qui commandent la
manceuvre: ce n’est pas un jeu!

e Anomalies : si vous notez une anomalie quelconque
dans le fonctionnement de I'automatisme, coupez I'ali-
mentation électrique de I'installation et procédez au
débrayage manuel. Ne tentez jamais de le réparer vous-
méme mais demandez I'intervention de votre installateur
de confiance: dans lintervalle, linstallation peut fonc-
tionner comme un systéme non automatisé, apres avoir
débrayé I'opérateur suivant les indications données plus
loin.

e Maintenance : comme toutes les machines, votre auto-
matisme a besoin d’'une maintenance périodique pour
pouvoir fonctionner le plus longtemps possible et en
toute sécurité. Etablissez avec votre installateur un plan
de maintenance périodique programmeée; Nice conseille
une intervention tous les 6 mois pour une utilisation
domestique normale mais cette période peut varier en
fonction de I'intensité d’utilisation. Toute intervention de
contrble, maintenance ou réparation doit étre exécutée
exclusivement par du personnel qualifié.

*Méme si vous estimez en étre capable, ne modifiez pas
l'installation et les paramétres de programmation et de
réglage de I'automatisme: la responsabilité en incombe
a votre installateur.

¢ ’essai de fonctionnement final, les maintenances pério-
diques et les éventuelles réparations doivent étre docu-
mentés par la personne qui s’en charge et les documents
doivent étre conservés par le propriétaire de 'installation.

N

Les seules interventions que I'utilisateur peut et doit
effectuer périodiguement sont le nettoyage des verres des
photocellules et I'élimination des feuilles et des cailloux qui
pourraient bloquer I'automatisme. Pour empécher que
quelgu’un puisse actionner le portail, avant de continuer,
n’oubliez pas de débrayer 'automatisme (comme nous
I'avons décrit) et d’utiliser pour le nettoyage uniquement
un chiffon légérement imbibé d’eau.

eMise au rebut : a |a fin de la vie de 'automatisme, assu-
rez-vous que le démantelement est effectué par du per-
sonnel qualifié et que les matériaux sont recyclés ou mis
au rebut en respectant les normes locales en vigueur.

*En cas de ruptures ou absence d’alimentation élec-
trique : en attendant l'intervention de votre installateur
(ou le retour du courant si linstallation est dépourvue
de batterie tampon), I'installation peut étre actionnée
comme n’importe quel autre systéeme non automatisé.
Pour cela, il faut effectuer le débrayage manuel: cette
opération, qui est la seule pouvant étre effectuée par
I'utilisateur de I'automatisme, a fait I'objet d’'une étude
particuliere de la part de Nice pour vous assurer toujours
une utilisation extrémement simple et aisée, sans aucun
outil ou effort physique.
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1) Aligemeine Hinweise: Sicherheit- Installation- Gebrauch

HINWEIS Sicherheitsrelevante Anweisungen. Halten Sie alle Anweisungen strikt ein. Eine unkorrekte Installation kann

schwerwiegende Schiden verursachen.

ACHTUNG Wichtige Sicherheitshinweise. Damit die Sicherheit von Personen gewahrleistet ist, die folgenden Anweisun-

gen einhalten. Bewahren Sie diese Anleitung gut auf.

e Das Produkt ist nicht daflir bestimmt, durch Personen (einschlieBlich Kinder) mit eingeschrankten physischen, sensori-
schen oder geistigen Fahigkeiten oder mangels Erfahrung und/oder mangels Wissen benutzt zu werden.

e Kinder dirfen nicht mit diesem Gerét spielen.

e Erlauben Sie es Kindern nicht, mit den Steuervorrichtungen dieses Produkts zu spielen. Halten Sie die Fernbedienun-
gen von Kindern fern.

e Prifen Sie die Anlage regelmaBig auf eventuelle Ungleichgewichte, Abnutzungserscheinungen oder Schaden, insbe-
sondere die Kabel, Federn und Halterungen. Verwenden Sie das Produkt nicht, wenn eine Reparatur oder Einstellung
erforderlich ist, da eine unkorrekte Installation oder ein nicht ordnungsgemaBer Gewichtsausgleich des Tors zu Verlet-
zungen fuhren kann.

¢ Kinder durfen Reinigungs- und Wartungsarbeiten, die dem Benutzer obliegen, nur dann austben, wenn sie von einer
erwachsenen Person beaufsichtigt werden.

ACHTUNG Um alle Gefahren im Zusammenhang mit einer unvorhergesehenen Riucksetzung der Temperatursicherung zu verhindern,

darf dieses Gerat nicht Uber eine externe Schaltvorrichtung (z. B. eine Zeitschaltuhr) versorgt oder an einen Stromkreis

angeschlossen werden, der regelméaBig ein- oder ausgeschaltet wird.

¢ Im Versorgungsnetz der Anlage muss eine Vorrichtung zur Stromabschaltung (nicht im Lieferumfang enthalten) mit
einem Offnungsabstand der Kontakte vorgesehen werden, der eine vollstandige Abschaltung geman der Bedingungen
von Uberspannungskategorie Ill ermdglicht.

ACHTUNG GemaB der neuesten européischen Gesetzgebung muss die Realisierung einer Automatisierung unter Beachtung der von

der geltenden Maschinenrichtlinie vorgesehenen harmonisierten Normen erfolgen, die es erlauben, eine Erklarung tber

die angenommene Konformitat der Automatisierung auszustellen. Unter Beachtung dessen durfen alle Arbeiten zum An-

schluss an das Stromnetz, zur Abnahme, Inbetriebsetzung und Wartung der Vorrichtung nur von einem qualifizierten und
kompetenten Fachmann ausgefUhrt werden.

e Bevor Sie mit der Installation beginnen, sollten Sie unbedingt die , Technischen Eigenschaften des Produkts” in dieser
Anleitung prufen, insbesondere ob das vorliegende Produkt zur Automatisierung Ihres gesteuerten Tors oder Rollladens
geeignet ist. Falls es nicht geeignet sein sollte, NICHT die Installation fortsetzen.

® Das Produkt erst nach der Inbetriebnahme benutzen, wie unter Punkt ,Abnahme und Inbetriebnahme* beschrieben.

 Das Verpackungsmaterial des Produkts muss in Ubereinstimmung mit den &rtlichen Vorschriften entsorgt werden.

e \or den weiteren Installationsarbeiten des Produkts sicherstellen, dass das gesamte zu verwendende Material in ein-
wandfreiem Zustand und fur den Bestimmungszweck geeignet ist.

e Der Hersteller haftet nicht fir Vermdgens-, Personen- oder Sachschaden, die durch Nichtbeachtung der Montagean-
weisungen entstehen. In diesen Féllen ist die Garantie fir Materialfehler ausgeschlossen.

e Das Produkt vor jeder Arbeit an der Anlage (Wartung, Reinigung) immer von der Stromversorgung abtrennen.

e Das Produkt bei der Installation vorsichtig handhaben und Quetschungen, StoBe, Herunterfallen sowie den Kontakt
mit FlUssigkeiten jeder Art vermeiden. Das Produkt nicht in der Nahe von Warmequellen positionieren und es keinen
offenen Flammen aussetzen. All diese Handlungen kénnen das Produkt beschadigen oder Ursache flr Stérungen oder
Gefahrensituationen sein. In diesen Féllen die Installation unverztglich abbrechen und den Kundendienst einschalten.

¢ Wenn das Netzkabel beschadigt ist, muss es vom Hersteller, vom technischen Kundendienst oder von einer Person
mit einer ahnlichen Qualifikation ersetzt werden, um so jeder Gefahr vorzubeugen.

¢ Halten Sie alle anwesenden Personen vom Tor fern, wenn dieses Uber die Steuerelemente bewegt wird.

e Wahrend der Ausfuhrung der Bewegung die Automatisierung kontrollieren und Personen solange fernhalten, bis die
Bewegung abgeschlossen ist.

¢ Betétigen Sie das Produkt nicht, wenn in der N&he Personen an der Automatisierung arbeiten; trennen Sie die Vorrich-
tung vom Stromnetz, bevor solche Arbeiten ausgefuhrt werden.

INSTALLATIONSHINWEISE

Vor der Installation des Antriebs prifen, ob alle mechanischen Organe sich in gutem Zustand befinden, einen reguldren Ausgleich haben
und das Tor korrekt gesteuert werden kann.

Jede Form des Einklemmens zwischen sich bewegenden und festen Teilen ist bei den Bewegungen vorherzusehen und zu vermeiden.
Sich vergewissern, dass die Steuerelemente von sich bewegenden Organen fern gehalten werden und eine direkte Sicht erlauben.
Sofern kein SchlUsseltaster benutzt wird, mussen die Steuerelemente auf einer Mindesthéhe von 1,5 m montiert werden und durfen nicht
zuganglich sein.

Vergewissern Sie sich, falls die Offnungsbewegung von einem Brandschutzsystem kontrolliert wird, dass etwaige Fenster mit einer Off-
nung Uber 200 mm zuvor mithilfe einer Steuerung geschlossen werden.

Nach der Installation des Antriebs sicherstellen, dass der Mechanismus, das Schutzsystem und jede manuelle Bedienung ordnungsge-
maB funktioniert.

Bringen Sie das Etikett flr die Bedienung von Hand dauerhaft in der Nahe des Elements an, das die Bewegung selbst erlaubt.

Falls das zu automatisierende Tor mit einem FuBgangerzugang ausgestattet ist, wird es notwendig, an der Anlage ein Kontrollsystem zu
installieren, das die Motorfunktion blockiert, wenn der Eingang flir FuBganger offen steht.
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2) Produktbeschreibung und Einsatz

/ROBUS ist eine Linie selbsthemmender elektromechanischer Tor6ff-  nur 2 Drahten angeschlossen werden kénnen, vereinfacht. ROBUS \
ner fUr die Automatisierung von Schiebetoren. Die Tor6ffner verfigen  funktioniert mit elektrischer Energie; bei Stromausfall kann das Tor
Uber eine elektronische Steuerung und einen Verbinder fir den  mit einem speziellen Schilissel entriegelt und von Hand bewegt
Empfanger der Fernbedienung SMXI oder SMXIS (Optionals). Die  werden, oder es kann das Sonderzubehdr Pufferbatterie PS124
elektrischen Anschliisse zu den externen Vorrichtungen sind dank  benutzt werden, das die Durchflhrung einiger Bewegungen auch
der ,BLUEBUS* Technologie, mit der mehrere Vorrichtungen mit  bei Stromausfall erméglicht.

Zur Linie ROBUS gehdren die Produkte, deren wichtigste Unterschiede in Tabelle 1 beschrieben sind.

Tabelle 1: Vergleich Haupteigenschaften des ROBUS-Torantriebs

RB400 RB600 / RB600P RB1000 / RB250HS RB500HS
RB1000P

Torfliigelgrenze (m) 8 8 8 8 8
Gewichtsgrenze (kg) 400 600 1000 250 500
Speisung (V) 24 24 24 24 24
Aufnahme (A) 1,1 2,5 2,3 2,1 2,2
Leistung (W) 250 515 450 430 450
Geschwindigkeit (m/s) 0,34 0,31 0,28 0,4 0,43
Maximales Anlaufdrehmoment 12 Nm 18 Nm 27 Nm 9 Nm 13,2 Nm
Kraft (N) 400 600 900 310 360
Arbeitszyklus (Zyklen/Stunde)
- Torfliigelldnge bis zu 4 m 35 40 50 20 20
- Torflligelldnge bis zu 8 m 20 20 25 10 10
Schutzart (IP) 44 44 44 44 44
Betriebstemp. (C°) -20 + 50 -20 + 50 -20 + 50 -20 + 50 -20 + 50
Abmessungen (mm) 330 x 195 x277h | 330 x 212 x 303h | 330 x 212 x 303h | 330 x 195 x 277h | 330 x 212 x 303h
Gewicht (kg) 8 11 13 8 11
Steuerung RBA3/C RBA3/C RBAS/C RBA3/HS RBA3/HS

Anmerkung: 1 kg = 9,81N daher, z. B.: 600N = 61 kg
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2.1) Einsatzgrenzen

Die Leistungsdaten der Produkte der Linie ROBUS sind in Kapitel  Fiir eine effektive Uberpriifung muss die Kraft gemessen werden, die

,8 Technische Merkmale® angegeben; sie ermdglichen als einzige  notwendig ist, um das Tor auf der gesamten Lauflange zu bewegen;

Werte eine korrekte Bewertung der Eignung der Produkte. dann muss kontrolliert werden, dass dieselbe die Halfte des ,Nenn-

Dank der strukturellen Merkmale sind die Produkte der Linie ROBUS drehmoments® nicht Uberschreitet, der in Kapitel ,8 Technische

innerhalb in der Tabelle 2 angegebenen Grenzen flr Schiebetore  Merkmale“ angegeben ist (eine Toleranz von 50% wird empfohlen,

geeignet. da schlechte Witterung die Reibungswerte erhéhen kann); weiterhin
sind die Angaben in der Tabelle 1 zu berUtcksichtigen, um die Anzahl

Die effektive Eignung von ROBUS zur Automatisierung eines  an Zyklen/Stunde, die aufeinanderfolgenden Zyklen und die zuléas-

bestimmten Schiebetors hangt von den Reibungen und anderen,  sige HOochstgeschwindigkeit festzulegen.

auch gelegentlichen Ereignissen ab, wie zum Beispiel Vorhandensein

von Eis, das die Torbewegung behindern kdnnte.

N /
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4 )

Aufgrund der Lange des Torflligels kann die Hochstzahl an Betriebszyklen pro Stunde und an aufeinanderfolgenden Zyklen bestimmt werden,
wogegen man mit dem Gewicht den Reduzierungsprozentsatz der Zyklen und die zuldssige Hochstgeschwindigkeit bestimmen kann; wenn
fir ROBUS 1000 der Torfligel z.B. 5 m lang ist, waren 33 Zyklen/Stunde und 16 aufeinanderfolgende Zyklen mdéglich, wenn der Torfliigel
jedoch 700 kg wiegt, mUssen diese um 50% reduziert werden; das Resultat wéare daher 16 Zyklen/Stunde und 8 aufeinanderfolgende Zyklen,
wogegen die zulassige Hochstgeschwindigkeit V4 schnell wére. Um Uberhitzungen zu vermeiden, sieht die Steuerung einen Bewegungsbe-
grenzer vor, der sich auf der Anstrengung des Motors und der Dauer der Zyklen beruht und bei Uberschreitung der Hochstgrenze anspricht.
Der Bewegungsbegrenzer misst auch die Umgebungstemperatur und sorgt bei besonders hohen Temperaturen fur eine weitere Reduzierung
der Bewegungen.

In Kapitel ,8 Technische Merkmale® ist eine Schatzung der durchschnittlichen Lebensdauer des Produktes angegeben. Dieser Wert wird
durch die Beschwerlichkeitszahl (Summe aller Faktoren, die zum Verschleil3 beitragen) beeinflusst, mit der die Bewegungen ausgeflhrt wer-
den. Um diesen Wert zu schatzen, mussen alle Beschwerlichkeitszahlen in Tabelle 4 addiert werden, dann kann die geschéatzte Lebensdauer
mit dem Gesamtergebnis im Schaubild Uberprift werden.

ROBUS 1000 erzielt zum Beispiel an einem 650 kg schweren und 5 m langen Tor, ausgestattet mit Photozellen und ohne andere Ermidungs-
elemente, eine Beschwerlichkeitszahl von 50% (30+10+10). Nach dem Schaubild ist die geschatzte Lebensdauer 80.000 Zyklen.

Tabelle 2: Schatzung der Lebensdauer in Bezug auf den Grad der Bewegungsbelastung

:f;gﬁtn”?/fs' RB400 | RB600 | RB1000 | RB250HS | RB500HS Lebensdauer in Zyklen
Gewicht des Torfliigels (kg)
Bis zu 200 30 10 5 60 30
200 + 400 60 30 10 - 40
400 + 500 - 50 20 - 60 § 260.000 -

. _ _ B _ X
500 + 600 30 2 240.000 A
600 + 800 - - 40 - - £

@ 220.000

800 + 900 - - 50 - - é
900 + 1000 - - 60 - - £ 200000 \
Torfliigellange (m) § 180.000 \
Bis zu 4 10 10 5 15 15 160.000 \
4+6 20 20 10 25 25 140.000
6+8 35 35 20 40 35 120.000 \
8+ 10 - - 85 - - 100.000 N\
10+ 12 - - 50 - - 80.000
Weitere Ermiidungsfaktoren
(zu berticksichtigen, wenn sie mit einer Wahrscheinlichkeit von mehr als 60.000 N
10% auﬁreten) 40.000 \
Umgebungstem- 10 10 10 10 10 20.000 \\\
peratur > 40°C )
oder < 0°C oder 0
Luftfeuchtigkeit PSP P R N S S S C P R
<80% S 88§ 33 R° 838 8
Staub- oder 15 15 15 15 15 -
sandhaltig Belastungsgrad in %
Salzhaltig 20 20 20 20 20
Bewegungsun- 15 15 10 20 20
terbrechung
durch Fotozelle
Bewegungsun- 25 25 20 30 30
terbrechung
durch Alt
Geschwin- 20 20 15 25 25
digkeit Uber ,L4
schnell”
Anlauf aktiv 25 25 20 25 25
Gesamtbelastungsgrad in %:
Anmerkung: Wenn der Gesamtbelastungsgrad 100% Ubersteigt, bedeutet dies, dass die Bedingungen der Toleranzgrenze Uberschritten
wurden; es wird empfohlen, ein groBeres Modell zu verwenden.

N /
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2.2) Typische Anlage
In Abbildung 2 ist die typische Anlage einer Schiebetorautomatisierung mit ROBUS gezeigt.

A
D 2 (o3 F
1 Schllsseltaster 8 Feste Nebenschaltleiste (Optional)
2 Photozellen auf Standsaule 9 Blinkleuchte mit eingebauter Antennea
3 Photozellen 10 ROBUS
4 Feste Hauptschaltleiste (Optional) 11 Endschalterbigel ,Geschlossen”
5 Bewegliche Hauptschaltleiste 12 Bewegliche Nebenschaltleiste (Optional)
6 Endschalterblgel ,Gedffnet” 13 Funksender
7 Zahnstange

- J
(" 2.3) Kabeliiste )

In der typischen Anlage in Abbildung 2 sind auch die Kabel angegeben, die zur Verbindung der verschiedenen Vorrichtungen erforderlich
sind; in Tabelle 5 sind die Merkmale der Kabel verzeichnet.

A Die benutzten Kabel miissen fiir die jeweilige Installation geeignet sein; zum Beispiel wird ein Kabel des Typs
HO3VV-F zum Verlegen in Innenrdumen empfohlen, oder des Typs HO7RN-F fiir AuBenanwendungen.

Tabelle 3: Kabelliste

Anschluss Kabeltyp Zulassige Héchstlange
A: Elektrische Versorgungsleitung Nr. 1 Kabel 3x1,5mm? 30m (Anmerkung 1)
B: Blinkleuchte mit Antenne Nr. 1 Kabel 2x0,5mm? 20m
Nr. 1 Abschirmkabel des Typs RG58 20m (kurzer als 5m wird empfohlen)
C: Photozellen Nr. 1 Kabel 2x0,5mm? 30m (Anmerkung 2)
D: SchlUsseltaster Nr. 2 Kabel 2x0,5mm? (Anmerkung 3) 50m
E: Feste Schaltleisten Nr. 1 Kabel 2x0,5mm? (Anmerkung 4) | 30m
F: Bewegliche Schaltleisten Nr. 1 Kabel 2x0,5mm? (Anmerkung 4) 30m (Anmerkung 5)
Anmerkung 1: wenn das Versorgungskabel langer als 30m ist, muss ein Kabel mit gréBerem Querschnitt benutzt werden, z.B.

3x2,5mm? und eine Sicherheitserdung in der Nahe der Automatisierung ist erforderlich.
Anmerkung 2: wenn das ,,BLUEBUS" Kabel langer als 30 m bis max. 50 m ist, ist ein Kabel 2x1mm?erforderlich.
Anmerkung 3: die beiden Kabel 2x0,5mm? k&nnen mit nur einem Kabel 4x0,5mm? ersetzt werden.
Anmerkung 4: wenn mehr als eine Schaltleiste vorhanden ist, sieche das Kapitel ,7.3.2 Eingang HALT* fUr die empfohlene Verbindung
Anmerkung 5: zur Verbindung der beweglichen Schaltleisten an Schiebetoren sind geeignete Vorrichtungen zu verwenden, welche die
Verbindung auch bei sich bewegendem Torflligel ermdglichen.

N /
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3) Installation

N

/ A Die Installation von ROBUS muss von qualifiziertem Personal unter genauester Beachtung der Gesetze, Vorschriften und
Verordnungen und der Angaben in den vorliegenden Anweisungen ausgefiihrt werden.

/

3.1) Vorpriifungen

Vor der Installation von ROBUS missen folgende Kontrollen ausge-

fUhrt werden:

e Prifen, dass das gesamte benutzte Material in bestem Zustand,
fur den Einsatz geeignet und mit den Vorschriften konform ist.

e Prifen, dass die Struktur des Tors so ist, dass es automatisiert
werden kann.

e Prifen, dass sich Gewicht und Abmessungen des Torflugels inner-
halb der Einsatzgrenzen in Kapitel ,2.1 Einsatzgrenzen“ befinden.

e Durch Vergleich mit den Werten in Kapitel ,8 Technische Merk-
male” prufen, dass die zur Bewegung des Torfligels notwendige
Kraft kleiner als die Hélfte des ,maximalen Drehmoments* ist, und
dass die Kraft, die notwendig ist, um den Torfligel in Bewegung
zu halten, kleiner als die Halfte des ,Nenndrehmoments*® ist; eine
Toleranz der Kréafte von 50% wird empfohlen, da schlechte Witte-
rung die Reibungswerte erhdhen kann.

e Prifen, dass entlang dem gesamten Lauf des Tors sowohl in Schlie-
Bung als auch in Offnung keine gréBeren Reibungen anliegen.

® Prifen, dass der Torfliigel nicht ausgleiten und nicht aus den Fuh-
rungen treten kann.

* Die Robustheit der mechanischen Uberlaufanschlage kontrollieren
und prufen, dass keine Verformungen erfolgen, auch wenn der
Torflugel heftig auf diese aufprallen sollte.

e Prifen, dass der Torfligel im Gleichgewicht ist: er darf sich nicht
bewegen, wenn er in beliebiger Stellung stehen bleibt.

® Prifen, dass sich der Bereich, in dem der Toroffner befestigt wird,
nicht Uberschwemmt werden kann; den Tordffner ggf. Gber dem
Boden installieren.

e Prifen, dass die Entriegelung und eine leichte und sichere Bewe-
gung von Hand des Torfligels im Befestigungsbereich des Tordff-
ners moglich sind.

e Priifen, ob sich die Befestigungsstellen der verschiedenen Vor-
richtungen in stoBgeschitzten Bereichen befinden und ob die
Oberflachen ausreichend solide sind.

® Elemente des Automatismus sollten nicht in Wasser oder andere
Flussigkeit getaucht werden.

e ROBUS nicht in der Nahe von Warmequellen oder Flammen oder in EX-
geféhrdeter, salz- oder s&urehaltiger Umgebung halten; dies kann Sché-
den und Betriebsstérungen an ROBUS sowie Gefahren verursachen.

e Sollte der Torflligel eine Eingangstlr haben oder sich eine Tur im
Bewegungsbereich des Torfligels befindet, ist sicher zu stellen,
dass diese den normalen Lauf des Tors nicht behindert; ggf. fur
ein geeignetes Verblockungssystem sorgen.

¢ Die Steuerung an eine elektrische Versorgungsleitung mit Sicher-
heitserdung anschlieBen.

® Die elektrische Versorgungsleitung muss durch eine geeignete magne-
tothermische Vorrichtung und Differentialschalter geschitzt sein.

e Weiterhin muss eine Abtrennvorrichtung der Stromversorgung (mit
Uberspannungsklasse Il bzw. Abstand zwischen den Kontakten
von mindestens 3,5 mm) oder ein gleichwertiges System wie z.B.
Steckdose und Stecker vorhanden sein. Sollte sich die Abtrenn-
vorrichtung der Stromversorgung nicht in der Nahe der Automati-
sierung befinden, muss sie Uber ein Absperrsystem verflgen, dass
vor einem unbeabsichtigten oder nicht genehmigten erneuten
Anschluss schitzt.

/
~
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/3.2) Befestigung des Toroffners

Falls die Befestigungsflache bereits vorhanden ist, muss der Tor6ff-

ner mit geeigneten Mitteln wie z.B. SpreizdUbel direkt auf der Ober-

flache befestigt werden. Andernfalls, zur Befestigung des Toroffners:

1. Fir das Fundament eine entsprechend groBBe Grube ausgraben,
mit Bezugnahme auf die MaBe in Abbildung 3.

2. Ein oder mehrere Rohre zum DurchfUhren der Elektrokabel vorbe-
reiten, geman Abbildung 4.

3. Die beiden Spreizbeine an die Fundamentplatte montieren; hierbei
eine Mutter unter und eine Uber der Platte anbringen; die Mutter
unter der Platte muss wie in Abbildung 5 angeschraubt wer

den, so dass das Gewindeteil ca. 25+35mm Uber der Platte
herausragt.

4. Den Beton eingieBen und die Fundamentplatte bevor der Beton

hart wird nach den MaBen in Abbildung 3 darin anbringen und
prufen, dass sie parallel zum Torflligel und einwandfrei nivelliert
ist. Warten, bis der Beton ganz trocken ist.

5. Die beiden Muttern oben an der Platte abschrauben, dann den

Tor6ffner darauf legen und prifen, dass er zum Torflligel ganz
parallel ist, dann die beiden Muttern und die Unterlegscheiben
etwas anschrauben, wie in Abbildung 7 gezeigt.
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Falls die Zahnstange bereits vorhanden ist, nach der Befestigung

des Tordffners die Verstellstifte betatigen, wie in Abbildung 8 gezeigt,

um das Ritzel von ROBUS auf die richtige H6he zu bringen und

1+2mm Spiel von der Zahnstange zu lassen. Andernfalls, flr die

Befestigung der Zahnstange wie folgt vorgehen:

6. Den Tor6ffner entriegeln, wie in ,Entriegelung und Bewegung von
Hand" im Kapitel ,Anweisungen und Hinweise fir den Benutzer

des Toroffners ROBUS" angegeben.

7. Den Torfliigel ganz 6ffnen, das erste Teil der Zahnstange auf das
Ritzel legen und prifen, dass der Anfang der Zahnstange mit
dem Anfang des Torflligels Ubereinstimmt, gemaB Abbildung 9.
Prifen, dass ein Spiel von 1+2 zwischen Ritzel und Zahnstange
vorhanden ist, dann die Zahnstange mit geeigneten Mitteln am
Torflligel befestigen.

o

A Um zu vermeiden, dass das Gewicht des Torfliigels auf dem Tor-
offner liegt, muss zwischen Zahnstange und Ritzel ein Spiel von 1+2
vorhanden sein, wie in Abbildung 10.

8. Den Torflugel gleiten lassen und zur Befestigung der anderen Zahn-
stangenteile immer Bezug auf das Ritzel nehmen.

9. Das Uberschussige Teil am Ende der Zahnstange wegschneiden.

10. Den Torfligel mehrmals 6ffnen und schlieBen und dabei prifen, dass
die Zahnstange gefluchtet auf dem Ritzel gleitet. Die Nichtfluchtung
darf max. 5 mm sein und in der gesamten Lange muss ein Spiel von
1+2 mm zwischen Ritzel und Zahnstange vorhanden sein.

11. Die Befestigungsmuttern des Tordffners energisch anziehen, so
dass dieser gut am Boden befestigt ist; die Befestigungsmuttern mit
den dazu vorgesehenen Kappen bedecken, gemas Abbildung 11.

12. Die Endschalterbligel wie hier folgend beschrieben befestigen (fir
die Versionen RBGOOP und RB1000P, die Blgel wie in Par. ,3.3
Befestigung der Endschalterbiigel fur die Versionen mit induktivem
Annaherungsschalter” befestigen):

e Das Tor von Hand 6ffnen, so dass es mindestens 2 — 3 cm
Abstand vom mechanischen Endanschlag hat.

* Den Biigel in Offnungsrichtung auf der Zahnstange gleiten lassen,
bis der Endschalter auslést. Den Blgel dann mindestens 2 cm
vorschieben und mit den jeweiligen Stiftschrauben an der Zahn-
stange befestigen, wie in Abbildung 12.

¢ Dasselbe flr den Endschalter in SchlieBung ausfuhren.

Den Tordffner blockieren, wie in ,Entriegelung und Bewegung von

Hand“ im Kapitel ,Anweisungen und Hinweise fir den Benutzer”

angegeben.

13.

3.3) Befestigung der Endschalterbiigel in den Versionen mit induktivem Anndherungsschalter

FUr die Versionen RB60OOP und RB1000P, die induktive Annadhe-
rungsschalter anwenden, mussen die Endschalterblgel wie hier
folgend beschrieben befestigt werden.

1. Das Tor von Hand 6&ffnen, so dass es mindestens 2 — 3 cm
Abstand vom mechanischen Endanschlag hat.

2. Den Biigel in Offnungsrichtung auf der Zahnstange gleiten lassen,
bis sich die entsprechende LED ausschaltet — siehe Abbildung
13. Den BUgel dann mindestens 2 cm vorschieben und mit den
jeweiligen Stiftschrauben an der Zahnstange befestigen.

3. Das Tor von Hand schlieBen, so dass es mindestens 2 — 3 cm
Abstand vom mechanischen Endanschlag hat.

4. Den Bugel in SchlieBrichtung auf der Zahnstange gleiten lassen,
bis sich die entsprechende LED ausschaltet. Den Bugel dann
mindestens 2 cm vorschieben und mit den jeweiligen Stiftschrau-
ben an der Zahnstange befestigen.

AAchtung: am induktiven Anndherungsendschalter betragt
der optimale Abstand des Biigels von 3 bis 8 mm, wie auf
Abbildung 14 gezeigt.

2
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3.4) Installation der verschiedenen Vorrichtungen

Die Installation der anderen vorgesehenen Vorrichtungen nach den jeweiligen Anweisungen ausfuhren. In Paragraph 3.5 Beschreibung der
elektrischen Anschltisse” und in Abbildung 2 die Vorrichtungen Uberprifen, die an ROBUS angeschlossen werden kénnen.

~

g
4 . .
3.5) Elektrische Anschliisse

AAIIe elektrischen Anschliisse miissen ohne Spannung zur Anlage
und mit abgetrennter, eventueller Pufferbatterie ausgefiihrt werden.

1. Um den Schutzdeckel zu entfernen und Zugang zur elektronischen
Steuerung von ROBUS zu erhalten, muss die Schraube seitlich
entfernt und der Deckel nach oben herausgezogen werden.

. Die Gummimembrane entfernen, mit der das Loch fir den Kabel-
durchgang geschlossen ist, und alle Verbindungskabel zu den
verschiedenen Vorrichtungen einflhren, dabei die Kabel 20+30
langer als notwendig lassen. Siehe die Tabelle 5 fir den Kabeltyp
und die Abbildung 2 fiir die AnschliUsse.

3. Alle Kabel, die in den Tordffner eintreten, mit einer Schelle verei-

nen. Die Schelle gleich unter dem Loch fUr den Kabeldurchgang

anbringen. An der Gummimembrane ein Loch schneiden, dessen
Durchmesser etwas kleiner als der Durchmesser der vereinten
Kabel ist, dann die Membrane entlang den Kabeln bis zur Schelle
einstecken und die Membrane wieder in ihren Sitz am Loch des
Kabeldurchgangs einspannen. Die Kabel gleich Uber der Memb-
rane mit einer zweiten Schelle vereinen.

. Das Versorgungskabel an der jeweiligen Klemme anschlieBen, wie in Abbildung

15 gezeigt, dann das Kabel am ersten Kabelhaltering mit einer Schelle blockieren.

. Die Anschllsse der anderen Kabel nach dem Plan in Abbildung 17 aus-

fUhren. Der Einfachheit wegen kénnen die Klemmen abgezogen werden.

. Die vereinten Kabel nach Beendigung der Anschllisse mit Schel-

len am zweiten Kabelhaltering blockieren; das Uberschissige Teil
des Antennekabels muss mit einer weiteren Schelle an den ande-
ren Kabeln blockiert werden, gemal Abbildung 16.

/
~
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k FUr den Anschluss von 2 Motoren an gegentber liegenden Torfligeln siehe den Par. ,,7.3.5 ROBUS in Modalitat Slave®.
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3.6) Beschreibung der elektrischen Anschliisse
Dieser Paragraph enthalt eine kurze Beschreibung der elektrischen
Anschlisse; flr weitere Auskinfte wird auf Par. ,,7.3 Hinzufligen oder
Entfernen von Vorrichtungen verwiesen.

FLASH: Ausgang fur eine oder zwei Blinkleuchten des Typs
,LUCYB* oder ahnliche mit nur einer 12V max. 21W GlUhbirmne.
S.C.A.: Ausgang ,Leuchtmelder Tor Gedffnet”; angeschlossen wer-
den kann ein 24V max. 4W Leuchtmelder. Kann auch flr andere
Funktionen programmiert werden — siehe Par. ,7.2.3 Funktionen
zweiten Niveaus*

BLUEBUS: an dieser Klemme kénnen kompatible Vorrichtungen
angeschlossen werden; alle Vorrichtungen werden mit nur zwei
Leitern, auf denen sowohl die Stromversorgung als auch die Kom-
munikationssignale Ubermittelt werden, parallel geschaltet. Weitere
Auskunfte Uber BLUEBUS sind in Par. ,,7.3.1 BLUEBUS" enthalten.
STOP: Eingang fUr Vorrichtungen, welche die laufende Bewegung
blockieren oder ggf. anhalten; mit entsprechenden MaBnahmen
kénnen am Eingang ,gewohnlich geschlossene® und ,gewdhnlich

geoffnete” Kontakte oder Vorrichtungen mit gleichbleibendem
Widerstand angeschlossen werden. Weitere Auskilnfte Uber STOP
sind in Par. ,7.3.2 Eingang STOP* enthalten.

P.P.: Eingang fUr Vorrichtungen, welche die Bewegung in Modalitat
Schrittbetrieb steuern; es kénnen ,gewdhnlich gedffnete” Kontakte
angeschlossen werden.

OPEN: Eingang fiir Vorrichtungen, die nur eine Offnungsbewegung
steuern; es kdnnen ,gewdhnlich gedffinete” Kontakte angeschlossen
werden.

CLOSE: Eingang fur Vorrichtungen, die nur eine SchlieBbewegung
steuern; es kdnnen ,,gewohnlich getffnete” Kontakte angeschlossen
werden.

ANTENNA: Eingang fUr den Anschluss der Antenne flir Funkemp-
fanger (die Antenne ist in LUCY B eingebaut).

~

/

4)

Endprifungen und Anlassen

Vor Beginn der Uberpriifung und des Anlassens der Automatisierung sollte das Tor auf Laufhalfte verschoben werden, so dass es sich in

Offnung und SchlieBung frei bewegen kann.

Y4

4.1) Auswahl der Richtung

Je nachdem, wie der Tor6ffner am Torflugel angebracht ist, muss die
Richtung der Offnungsbewegung gewahit werden. Falls sich der Tor-
fliigel zum Offnen nach links bewegen muss, den Wahlschalter nach
links verschieben, wie in Abbildung 18, falls er sich zum Offnen nach
rechts bewegen muss, den Wahlschalter nach rechts verschieben,
wie in Abbildung 19.

Ll
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4.2) Anschluss der Versorgung

Der Anschluss der Versorgung zu ROBUS muss von erfah-
renem Fachpersonal mit den erforderlichen Kenntnissen und
unter voller Einhaltung von Gesetzen, Vorschriften und Ver-
ordnungen ausgefiihrt werden.

Sobald ROBUS mit Spannung versorgt ist, sollten einige einfache

Uberprifungen ausgefiihrt werden:

1. Prifen, ob die BLUEBUS-LED regelmaBig einmal pro Sekunde
blinkt.

2. Prifen, ob auch die LEDs an den Photozellen (sowohl an TX als
auch an RX) blinken; wie die LEDs blinken, hat keine Bedeutung
und hangt von anderen Faktoren ab.

3. Prifen, ob die am Ausgang FLASH angeschlossene Blinkleuchte
und der am Ausgang S.C.A. angeschlossene Leuchtmelder aus-
geschaltet sind.

Sollte all dies nicht der Fall sein, muss die Versorgung zur Steuerung

unverzUglich ausgeschaltet werden, dann die elektrischen AnschlUs-

se genauer kontrollieren.

Weitere nutzliche Auskinfte Uber die Fehlersuche und die Diagnose

befinden sich in Kapitel 7.6 Probleme und deren Losung®.

/
~
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4.3) Erlernung der Vorrichtungen

Nach dem Anschluss der Versorgung muss die Steuerung die an den Eingdngen BLUEBUS und STOP angeschlossenen Vorrichtungen
erkennen. Vor dieser Phase blinken die LEDs L1 und L2 und geben somit an, dass die Erlernung der Vorrichtungen ausgeftihrt werden muss.

. Auf die Tasten [A] und [Set] driicken und gedriickt halten

. Die Tasten loslassen, wenn die LEDs L1 und L2 sehr schnell zu blinken beginnen (nach ca. 3 Sekunden)

. Ein paar Sekunden warten, bis die Steuerung die Erlernung der Vorrichtungen beendet.

HIOIN|=

ausschalten (eventuell werden L3 und L4 zu blinken beginnen)

. Am Ende der Erlernung muss die LED STOP leuchtend bleiben; die LEDs L1 und L2 werden sich

Die Erlernphase der angeschlossenen Vorrichtungen kann jederzeit auch nach der Installation wiederholt werden, wenn zum Beispiel eine

kVorrich’[ung hinzugeflgt wird; fur die Durchfihrung einer neuen Erlernung siehe Par. ,,7.3.6 Erlernung sonstiger Vorrichtungen®.

/
~
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4.4) Erlernung der Torflligelldnge

1. Auf die Tasten [Set] und [¥] drlicken und gedriickt halten

Nach der Erlernung der Vorrichtungen werden die LEDs L3 und L4 zu blinken beginnen. Das bedeutet, dass die Steuerung nun die Lange des
Torfliigels erkennen muss (Abstand vom Endschalter in SchlieBung bis zu jenem in Offnung). Dieses MaB ist fiir die Berechnung der Stellen
notwendig, an denen die Verlangsamung und die Teil6ffnung erfolgen soll.

2. Die Tasten loslassen, wenn die Bewegung beginnt (nach ca. 3s)

3. Priifen, dass die laufende Bewegung eine Offnungsbewegung ist, andernfalls auf Taste [Stop] drlicken
und Punkt ,4.1 Auswahl der Richtung” genauer kontrollieren; dann ab Punkt 1 wiederholen.

wird eine SchlieBbewegung beginnen.

4. Warten, bis die Steuerung die Offnungsbewegung bis zum Endschalter in Offnung beendet; gleich danach

6. Warten, bis die Steuerung die SchlieBbewegung beendet.

Zum Konfigurieren: )
e Der ,Verlangsamung“ beim Offnen und SchlieBen bei 10 cm;

losgelassen werden.

Anlernen der Tiirlange Modus 2 fiir die Modelle 250HS und 500HS

* Das ,Setup der Motorgeschwindigkeit* beim Offnen und SchlieBen bei 100% (sehr schneller Modus, siehe Tabelle 8).

Diese Betriebsart wird wahrend der Anlernphase der Vorrichtungen aktiviert, indem die Tasten [Stop] und [Close] l&nger als 8 Sekunden
gedrlckt werden. Nach den 8 Sekunden beginnen die Leds L3 und L4 sehr schnell zu blinken; nun kénnen die Tasten [Stop] und [Close]

Sollte all dies nicht der Fall sein, muss die Versorgung zur Steuerung unverziglich ausgeschaltet werden, dann die elektrischen Anschlilisse ge-
k nauer kontrollieren. Weitere nitzliche Informationen befinden sich in Abschnitt ,Problemldsungen®.

~
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4.5) Uberpriifung der Torbewegung
Nach der Erlernung der Torfligellange sollten einige Bewegungen
ausgefuhrt werden, um zu prufen, ob sich das Tor richtig bewegt.

1. Auf Taste [Open] driicken, damit eine Offnungsbewegung
erfolgt; prifen, ob sich das Tor regelmaBig und ohne Geschwin-
digkeitsschwankungen 6ffnet; erst wenn sich das Tor zwischen
70 und 50 cm vom Endschalter in Offnung befindet, muss es ver-
langsamen und aufgrund der Ausldsung des Endschalters 2+3cm
vor dem mechanischen Endanschlag in Offnung anhalten.

2. Auf Taste [Close] dricken, damit eine SchlieBbewegung
erfolgt; prifen, ob sich das Tor regelmaBig und ohne Geschwin-
digkeitsschwankungen schlief3t; erst wenn sich das Tor zwischen 70
und 50 cm vom Endschalter in SchlieBung befindet, muss es verlang

N

samen und aufgrund der Auslésung des Endschalters 2+3cm vor
dem mechanischen Endanschlag in SchlieBung anhalten.

3. Wahrend der Bewegung prufen, ob die Blinkleuchte in Abstéanden
von 0,5 Sekunden (0,5 Sek. ein, 0,5 Sek. aus) blinkt. Falls vorhan-
den, auch das Blinken des an Klemme S.C.A. angeschlossenen
Leuchtmelders Uberpriifen: langsames Blinken beim Offnen,
schnell beim SchlieBen.

4. Mehrere Offnungs- und SchlieBbewegungen ausfiihren, um even-
tuelle Montage- und Einstellfehler oder sonstige Stérungen wie
zum Beispiel starkere Reibungen festzustellen.

5. Prifen, ob Tor6ffner ROBUS, Zahnstange und Endschalterbiigel
gut und stabil befestigt sind und auch pldtzlichen Beschleunigun-
gen oder Verlangsamungen der Torbewegung widerstehen.

/
~

4.6) Bereits programmierte Funktionen

Die Steuerung von ROBUS verflgt Uber einige programmierbare
Funktionen. Werkseitig sind diese Funktionen so konfiguriert, dass
sie den Bedarf der meisten Automatisierungen zufrieden stellen

mussten; sie konnen aber Uber ein entsprechendes Programmie
rungsverfahren jederzeit geédndert werden — siehe hierzu Paragraph
7.2 Programmierungen®.

/
~
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/4.7) Funkempféanger

FUr die Fernsteuerung von ROBUS ist an der Steuerung der Steckver-
binder SM fir Funkempfanger des Typs SMX| oder SMXIS (Optionals)
vorgesehen. FUr weitere Auskinfte wird auf die Anweisungen des
Funkempféangers verwiesen. Zum Einstecken des Funkempfangers,
den in Abbildung 22 gezeigten Vorgang ausflhren. In Tabelle 4 ist
beschrieben, welche Befehle welchen Funkempfangerausgangen
zugeordnet sind:

Tabelle 4: mit Sender erteilte Befehle

Ausgang Nr. 1 Befehl ,P.P.“ (Schrittbetrieb)
Ausgang Nr. 2 Befehl ,Gehflugel6ffnung”
Ausgang Nr. 3 Befehl ,Offnet”

Ausgang Nr. 4 Befehl ,Schliet"

N

/
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5) Abnahme und Inbetriebsetzung

Um hochste Sicherheit zu gewahrleisten, sind dies die wichtigsten
Schritte bei der Realisierung der Automatisierung. Die Abnahme
kann auch als regelmaBige Uberpriifungen der Bestandteile des
Automatismus verwendet werden.

Die Abnahme der gesamten Anlage muss von erfahrenem
Fachpersonal ausgefiihrt werden, das die erforderlichen

Tests je nach vorhandenem Risiko auszufiihren und die Ein-
haltung des von Gesetzen, Vorschriften und Verordnungen
Vorgesehenen zu uberprifen hat, und insbesondere alle
Anforderungen der Norm EN12445, die Testmethoden zur
Uberpriifung von Torautomatismen festlegt.

10 - Deutsch
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5.1) Abnahme

Flr jedes einzelne Element des Automatismus wie zum Beispiel

Schaltleisten, Photozellen, Notstops usw. ist eine spezielle Abnah-

mephase erforderlich; fUr diese Vorrichtungen sind die Verfahren

in den jeweiligen Anleitungen auszuflhren. Fir die Abnahme von

ROBUS ist folgende Arbeitssequenz durchzuflhren:

1. Prifen, ob alles in der vorliegenden Anweisung und insbesondere
das in Kapitel 1 ,,Hinweise* angegebene genauestens eingehalten ist.

2. Den Tor6ffner entriegeln, wie in ,Entriegelung und Bewegung von
Hand" im Kapitel ,Anweisungen und Hinweise flr den Benutzer
des Toroffners ROBUS* angegeben.

3. Priifen, ob es méglich ist, den Torfliigel in Offnung und SchlieBung

mit einer Kraft nicht Uber 390N (ca. 40 kg) von Hand zu bewegen

. Den Tordffner blockieren.

5. Die vorgesehenen Steuervorrichtungen (SchlUsseltaster, Steuerta-
sten oder Funksender) verwenden, die SchlieBung und Offnung

B

N
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des Tors testen und prtifen, ob das Verhalten wie vorgesehen ist.

6. Den korrekten Betrieb aller Sicherheitsvorrichtungen der Anlage
einzeln Uberprifen (Photozellen, Schaltleisten, Notstops usw.)
und prufen, ob das Verhalten wie vorgesehen ist. Bei jeder Auslo-
sung einer Vorrichtung wird die BLUEBUS-LED an der Steuerung
zweimal schneller blinken und so bestétigen, dass die Steuerung
das Ereignis erkannt hat.

7. Falls die durch die Torbewegung verursachten Gefahren mittels
Begrenzung der Aufprallkraft abgesichert worden sind, muss die
Kraft nach den Verordnungen der Vorschrift EN 12445 gemessen
werden. Falls die ,Geschwindigkeitsregelung” und die Kontrolle
der ,Motorkraft* als Hilfsmittel fir das System zur Aufprallkraftre-
duzierung benutzt werden, die Einstellungen testen und definie-
ren, mit welcher Einstellung die besten Ergebnisse erzielt werden.

/

/5.2) Inbetriebsetzung

Die Inbetriebsetzung darf erst erfolgen, nachdem alle Abnahmephasen

von ROBUS sowie der anderen Vorrichtungen erfolgreich beendet sind.

Eine teilweise oder vortibergehende Inbetriebsetzung ist unzuldssig.

1. Die technischen Unterlagen der Automatisierung zusammenstellen
und diese mindestens 10 Jahre lang aufbewahren. Sie missen
mindestens umfassen: Gesamtzeichnung der Automatisierung,
Schaltplan mit den elektrischen Anschliissen, Risikoanalyse und
jeweilige angewendete Losungen, Konformitatserklarung des Her-
stellers fr alle benutzten Vorrichtungen (fir ROBUS die anliegende
,CE-Konformitatserklarung“ verwenden), Kopie der Bedienungsan-
weisungen und des Wartungsplans der Automatisierung.

2. Am Tor ein Schild mit mindestens folgenden Daten anbringen:
Automatisierungstyp, Name und Adresse des Herstellers (Verant-
wortlicher der ,Inbetriebsetzung®), Seriennummer, Baujahr und CE-
Markierung.

N
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3. In Tornéhe auf bleibende Art ein Etikett oder ein Schild befestigen,
dass die Angaben zur Durchfihrung der Entriegelung und der
Bewegung von Hand enthalt.

4. Die Konformitatserklarung der Automatisierung anfertigen und
dem Inhaber aushandigen.

5. Das Handbuch ,Anweisungen und Hinweise fir die Bedienung
der Automatisierung” anfertigen und dem Inhaber der Automati-
sierung Ubergeben.

6. Den Wartungsplan der Automatisierung anfertigen und dem Inha-
ber aushandigen. Er muss alle Wartungsvorschriften der einzelnen
Vorrichtungen enthalten.

7. Vor der Inbetriebsetzung des Automatismus, den Inhaber auf
geeignete Weise und schriftlich (z.B. in den ,Anweisungen und
Hinweise fUr die Bedienung der Automatisierung® Uber die noch
vorhandenen Gefahren und Risiken informieren.

6) Wartung und Entsorgung

( Dieses Kapitel enthalt die Informationen zur Anfertigung des Wartungsplans und fUr die Entsorgung von ROBUS.

/6.1) Wartung

Um das Sicherheitsniveau gleichbleibend zu halten und die langste
Dauer der ganzen Automatisierung zu garantieren, ist eine regelma-
Bige Wartung erforderlich; hierzu verfigt ROBUS Uber einen Bewe-
gungszahler und ein Meldesystem ,Wartung erforderlich® — siehe
Par. ,7.4.3 Wartungsmeldung®.

ADie Wartung muss unter genauester Einhaltung der im
vorliegenden Handbuch verzeichneten Sicherheitsbestim-
mungen und der Verordnungen der giiltigen Gesetze und
Vorschriften ausgefiihrt werden.

Sollten Vorrichtungen vorhanden sein, die anders als ROBUS sind,
das in ihrem Wartungsplan vorgesehene ausfihren.

N
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1. Fir ROBUS ist max. innerhalb von 6 Monaten oder 20.000
Bewegungen nach der vorherigen Wartung eine programmierte
Wartung erforderlich:

2. Alle elektrischen Versorgungsquellen, inklusive eventuelle Puffer-
batterien abtrennen.

3. Die Verschlechterung aller Materialen der Automatisierung Uber-
prufen, mit besonderer Achtung auf Erosions- oder Roststellen
an strukturellen Teilen; Teile, die nicht genigend Garantie geben,
mussen ersetzt werden.

4. Den Verschlei der Bewegungselemente Uberpriifen, wie Ritzel, Zahn-
stange und alle Torfliigelteile; abgenutzte Teile mussen ersetzt werden.

5. Die elektrischen Versorgungsquellen wieder anschlieBen und alle in Punkt
,5.1 Abnahme* vorgesehenen Tests und Uberpriifungen ausfiihren.

/6.2) Entsorgung des produkts

Das vorliegende Produkt ist fester Bestandteil der Automation
und muss daher zusammen mit dieser entsorgt werden.

Wie die Installationsarbeiten muss auch die Demontage am Ende der
Lebensdauer dieses Produktes von Fachpersonal ausgefuhrt werden.

Dieses Produkt besteht aus verschiedenen Stoffen: Einige kdnnen
recycelt werden, andere missen entsorgt werden. Informieren Sie
sich Uber die Recyclings- oder Entsorgungssysteme, die in lhrem
Gebiet gemal der geltenden Vorschriften fUr dieses Produkt vorge-
sehen sind.

ACHTUNG! - Bestimmte Teile des Produktes kdnnen Schadstoffe

oder gefahrliche Substanzen enthalten, die — falls sie in die Um- \
welt gelangen — schadliche Auswirkungen auf die Umwelt und die
menschliche Gesundheit haben kénnten.

Wie durch das nebenstehende Symbol veranschau-
licht, ist es verboten, dieses Produkt zum Haushalts-
muill zu geben. Halten Sie sich daher bitte an die Mll-
trennung, die von den geltenden Vorschriften in lhrem
Land bzw. in Ihrer Gemeinde vorgesehen ist, oder ge-
ben Sie das Produkt an Ihren Verkaufer zurlck, wenn
sie ein gleichwertiges neues Produkt kaufen.

ACHTUNG! - Die drtlichen Verordnungen kénnen schwere Strafen im
Fall einer widerrechtlichen Entsorgung dieses Produktes vorsehen. j
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Weitere Auskiinfte

( In diesem Kapitel werden die Mdglichkeiten flr die Programmierung, eine persénliche Gestaltung, die Diagnose und die Fehlersuche an ROBUS behandelt.

/

N

7.1) Programmierungstasten

An der Steuerung von ROBUS sind 3 Tasten vorhanden, die sowohl
zur Schaltung der Steuerung bei den Tests als auch zu Programmie-
rungen benutzt werden kdnnen: Abb. 23

L
§

Open Mit Taste ,OPEN* kann dem Tor ein Oﬁnungsbefehl erteilt werden

A oder sie dient zur Verschiebung des Programmierungspunktes nach oben.
Stop Mit Taste ,STOP* kann die Bewegung angehalten werden,; falls langer

Set als 5 Sekunden gedrtickt, ermdglicht sie den Zugriff auf die Programmierung.
Close Mit Taste ,,CLOSE" kann dem Tor ein SchlieBbefehl erteilt werden oder

v sie dient zur Veerschiebung des Programmierungspunktes nach unten.

@ |

)

7.2) Programmierungen

Die Steuerung von ROBUS verflgt Uber einige programmierbare
Funktionen; die Einstellung dieser Funktionen erfolgt mit 3 Tasten an
der Steuerung: [A] [Set] [¥] die Funktionen werden Uber 8 LEDs
angezeigt: L1....L8.

Die an ROBUS zur Verfligung stehenden programmierbaren Funkti-

Erstes Niveau: ON-OFF-Funktionen (aktiv oder nicht aktiv); in die-
sem Fall zeigt jede LED L1....L8 eine Funktion an; wenn die LED
leuchtet, ist die Funktion aktiviert, wenn die LED nicht leuchtet, ist
die Funktion deaktiviert — siehe Tabelle 5.

Zweites Niveau: auf einer Werteskala von 1 bis 8 einstellbare

onen befinden sich auf 2 Niveaus:

Parameter; in diesem Fall zeigt jede LED L1....L8 den unter den 8
moglichen eingestellten Wert an - siehe Tabelle 7.

AN

N
/

7.2.1 Funktionen des ersten Niveaus (ON-OFF-Funktionen)

Tabelle 5: Liste der program

LED

Funktion

ierbaren Funktionen: erstes Niveau
Beschreibung

L1

Automatische SchlieBung

Diese Funktion ermdglicht eine automatische TorschlieBung nach der programmierten Pausezeit;
werkseitig ist die Pausezeit auf 30 Sekunden eingestellt, kann aber auf 5, 15, 30, 45, 60, 80, 120 und
180 Sekunden geédndert werden. Wenn die Funktion nicht aktiviert ist, ist die Funktionsweise ,halbautomatisch®.

L2

Zulauf nach
Durchfahrt der
Photozelle

Diese Funktion ermdglicht es, das Tor nur in der zur Durchfahrt nétigen Zeit getffnet zu halten. In der Tat
verursacht die Auslésung von ,Foto" immer ein automatisches erneutes SchlieBen mit einer Pausezeit
von 5 Sekunden (unabhangig vom programmierten Wert). Das Verhalten &ndert sich je nachdem, ob die
Funktion ,Automatische SchlieBung” aktiviert ist oder nicht.

Mit deaktivierter ,Automatischer SchlieBung*“: Das Tor erreicht immer die Position ganz gedffnet
(auch wenn die Photozelle vorher frei wird). Beim Freiwerden der Photozelle wird der automatische Zulauf
mit einer Pause von 5 Sekunden verursacht.

Mit aktivierter ,Automatischer SchlieBung*: die Offnungsbewegung stoppt gleich nach dem Freiwerden der
Photozellen und es wird der automatische Zulauf mit einer Pause von 5 Sekunden verursacht. Die Funktion ,PP, STOP,
OPEN, CLOSE" wird im Falle von Bewegungen, die mit einem Stopbefehl unterbrochen wurden, immer deaktiviert. Wenn
die Funktion ,Zulauf nach Durchfahrt der Photozelle” nicht aktiviert ist, wird die Pausezeit wie programmiert sein, oder es
erfolgt kein automatischer Zulauf, wenn die Funktion nicht aktiviert war.

L3

L4

SchlieBt immer

Stand-By

Die Funktion ,Schlie3t Immer* wird ausgeldst und verursacht eine SchlieBung, wenn nach einem Stromausfall
und der Ruickkehr der Stromversorgung das gedffnete Tor wahrgenommen wird. Aus Sicherheitsgriinden geht
der Bewegung eine Vorwarnung von 5 Sekunden voraus. Wenn die Funktion nicht aktiviert ist, wird das Tor
nach der Ruckkehr der Stromversorgung stehen bleiben.

Mit dieser Funktion kann der Stromverbrauch auf das Minimum reduziert werden; sie ist insbesondere

beim Betrieb mit Pufferbatterie niitzlich. Wenn diese Funktion aktiviert ist, schaltet die Steuerung 1 Minute nach
Beendigung der Bewegung den Ausgang BLUEBUS (und daher alle Vorrichtungen) sowie alle LEDs mit Ausnahme
der BLUEBUS-LED aus, die langsamer blinken wird. Wenn die Steuerung einen Befehl erhélt, geht sie wieder auf
den Normalbetrieb Uber. Wenn die Funktion deaktiviert ist, erfolgt keine Reduzierung des Stromverbrauchs.

LS

Anlauf

Wenn diese Funktion aktiviert ist, wird die allméhliche Beschleunigung am Anfang jeder Bewegung abgeschaltet; mit dieser Funktion erzielt
man die maximale Anlautkraft; sie ist besonders im Fall hoher statischer Reibungen niitzlich, wie zum Beispiel bei Schnee oder Eis, die das
Tor blockieren. Wenn der Anlauf nicht aktiviert ist, beginnt die Bewegung mit einer allmahlichen Beschleunigung.

L6

Vorwarnen

Mit der Vorwarnfunktion wird eine 3 Sekunden lange Pause zwischen Einschalten der Blinkleuchte und Bewegungsbeginn erfolgen, um die Gefahr
vorab bekannt zu geben. Wenn die Vorwarnfunktion nicht aktiviert ist, erfolgen Einschatten der Blinkleuchte und Bewegungsbeginn gleichzeitig.

L7

+SchlieBt* wird ,Gehfliigel”

Wenn man diese Funktion aktiviert, verursachen alle Befehle ,schlieft” (Eingang ,CLOSE" oder Taste
»SchlieBt* am Funksender eine Teil6ffnung (siehe LED L6 in Tabelle 7).

L8

Modus ,Slave”

Wenn man diese Funktion aktiviert, wird ROBUS zu ,Slave”: man kann so 2 Motoren auf gegentber
liegenden Torfligeln synchronisieren, an denen der eine Motor der ,Master” und der andere der ,Slave”
ist; flr weitere Auskilnfte wird auf Par. 7.3.5 ROBUS in Modalitét ,Slave” verwiesen.

Wahrend des Normalbetriebs von ROBUS sind die LEDs L1....L8 nach dem Status der Funktion, die sie darstellen, ein- oder ausgeschal-

k tet, zum Beispiel ist L1 eingeschaltet, wenn die Funktion ,Automatische SchlieBung” aktiviert ist.

AN
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7.2.2 Erstes Niveau - Programmierungen (ON-OFF-Funktionen)
Werkseitig sind alle Funktionen des ersten Niveaus auf ,OFF", was man aber jederzeit andern kann, wie in Tabelle 6 angegeben. Bei der

Durchfuhrung des Verfahrens vorsichtig sein, da die Zeitgrenze 10s zwischen dem Druck auf eine Taste und die andere betragt. Nach Ablauf

dieser Zeit wird das Verfahren automatisch beendet, mit Speicherung der bisher ausgefiihrten Anderungen.

Tabelle 6: Anderung der ON-OFF-Funktionen Beispiel

1. Auf Taste [Set] driicken und ca. 3 Sekunden gedriickt halten 4
3s
2 Taste [Set] loslassen, wenn LED L1 zu blinken beginnt NIV 4
NE SET|
3. Auf Taste [A] oder [¥] driicken, um das Blinken auf die LED zu verschieben, welche die zu andernde v4 Y4 L
Funktion darstellt oder N
4. Auf Taste [Set] driicken, um den Status der Funktion zu &ndern L Z SNV NV
; _ . - _ O ©:
(kurzes Blinken = OFF; langes Blinken = ON) /TN \
5. 10s warten, um die Programmierung aufgrund des Ablaufs der Zeitgrenze zu beenden. %
10s

Anmerkung: die Punkte 3 und 4 kénnen wahrend derselben Programmierungsphase wiederholt werden, um andere Funktionen auf ON oder OFF zu stellen.

N
/

7.2.3 Funktionen des zweiten Niveaus (einstellbare Parameter)

ktionen: zweites Niveau

Eingangs-LED| Parameter LED (Niveau) | Wert Beschreibung
L1 5 Sekunden
L2 15 Sekunden
L1 Pausezeit L3 30 Sekunden Stellt die Pausezeit ein bzw. die Zeit vor
L4 45 Sekunden dem automatischen Zulauf. Wirkt nur, falls
L5 60 Sekunden die automatische SchlieBung aktiviert ist.
L6 80 Sekunden
L7 120 Sekunden
L8 180 Sekunden
L1 Offnet - Stop - SchlieBt - Stop
L2 Offnet - Stop - SchlieBt - Offnet
L3 Offnet - SchlieBt - Offnet - SchlieBt
L2 Funktion L4 Wohnblockbetrieb Stellt die Sequenz der Steuerbefehle ein,
Schrittbetrieb | L5 Wohnblockbetrieb 2 (mehr als 2" bewirkt Stop) | die dem Eingang Schrittbetrieb oder dem
L6 Schrittbetrieb 2 (weniger als 2" bewirkt Gehfligel) | 1. Funkbefehl zugeteilt sind.
L7 Todmannfunktion
L8 Offnung* SchlieBung mit
»1odmannfunktion®
L1 Sehr langsam
L2 Langsam
L3 Mittel Stellt die Motorgeschwindigkeit wahrend
L3 Motorge- L4 Schnell des normalen Laufs ein.
schwindigkeit | L5 Sehr schnell MOD. 250HS / 500HS: Werkseinstellung
L6 Sehr sehr schnell =15
L7 Offnet ,schnell*; schlieBt ,langsam®
L8 Offnet ,sehr sehr schnell SchlieBt ,,schnell
L1 Funktion ,Kontrolllampe Tor gedffnet”
L2 Aktiviert, wenn Torflugel geschlossen Regelt die dem Ausgang S.C.A. zuge-
L3 Aktiviert, wenn Torfligel gedffnet ordnete Funktion (gleich, welche Funktion
L4 Ausgang L4 Aktiviert mit Funkausgang Nr. 2 dem Ausgang zugeordnet ist, liefert er,
S.CA L5 Aktiviert mit Funkausgang Nr. 3 wenn aktiviert, eine Spannung von 24V -30
L6 Aktiviert mit Funkausgang Nr. 4 +50% mit einer HAchstleistung von 4W)
L7 Leuchtmelder Wartung erforderlich
L8 Elektroschloss
L1 Sehr sehr leichtes Tor
L2 Sehr leichtes Tor Regelt das Kontrollsystem der Motor-
L3 Leichtes Tor kraft, um sie dem Tortyp anzupassen.
L5 Motorkraft L4 Mittelschweres Tor Das Motorkraftkontrollsystem misst auch
L5 Mittelschweres bis schweres Tor die Umgebungstemperatur und sorgt bei
L6 Schweres Tor besonders niedrigen Temperaturen auto-
L7 Sehr schweres Tor matisch flr eine Erhéhung der Kraft.
L8 Sehr sehr schweres Tor

/
~

/
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Eingangs-LED| Parameter LED (Niveau) | Wert Beschreibung
L1 0,5m
L2 im Regelt die Gehfligelweite. Der Befehl fiir
L3 1,5m eine Teil6ffnung kann mit der 2. Funk-
L6 Gehfllgel L4 2m sendertaste oder mit ,SCHLIEBT" erteilt
L5 2,5m werden, wenn die Funktion ,SchlieBt“ zu
L6 3m ,Gehflugel“ geworden ist.
L7 34m
L8 4m
L1 Automatisch (je nach Beschwerlichkeit der
Bewegungen)
L2 1000 Regelt die Anzahl an Bewegungen, nach
Wartungsan- L3 2000 der die Anzeige ,Wartung der Automati-
L7 zeige L4 4000 sierung erforderlich“ erscheinen soll (siche
L5 7000 Par. ,7.4.3 Wartungsmeldung").
L6 10000
L7 15000
L8 20000
L1 Ergebnis 1. Bewegung (die letzte)
L2 Ergebnis 2. Bewegung
L3 Ergebnis 3. Bewegung Zur Uberpriifung der Stérung, die bei den
L8 Liste der L4 Ergebnis 4. Bewegung 8 letzten Bewegungen erfolgte (siehe Par.
Stérungen L5 Ergebnis 5. Bewegung »7.6.1 Alarmhistorik®).
L6 Ergebnis 6. Bewegung
L7 Ergebnis 7. Bewegung
L8 Ergebnis 8. Bewegung
Anmerkung: ,,  “ ist die werkseitige Einstellung

Alle Parameter konnen beliebig ohne Nebenwirkungen eingestellt werden, nur flir die Einstellung der ,Motorkraft* ist besondere Vorsicht

notwendig:

¢ Keine hohen Kraftwerte benutzen, um der Tatsache abzuhelfen, dass das Tor starke Reibungspunkte hat. Eine zu starke Kraft kann das
Sicherheitssystem beeintrachtigen und das Tor beschadigen.

e Falls die Kontrolle der ,Motorkraft* als Hilfsmittel fir das System zur Aufprallkraftreduzierung benutzt wird, die Kraftmessung nach jeder
Einstellung wiederholen, wie von Norm EN 12445 vorgesehen.

e Verschlei3 und Witterung kénnen die Torbewegungen beeinflussen; die Krafteinstellung sollte in regelméBigen Abstanden Uberprift wer-
den.

/7.2.4 Zweites Niveau: Programmierungen (einstellbare Parameter) \
Werkseitig sind diese Parameter wie in Tabelle 7 mit,,  “ angegeben eingestellt, sie kdnnen aber wie in Tabelle 8 angegeben jederzeit gean-

dert werden. Bei der Durchfiihrung des Verfahrens vorsichtig sein, da die Zeitgrenze 10s zwischen dem Druck auf eine Taste und die andere
betragt. Andernfalls wird das Verfahren automatisch beendet, mit Speicherung der bisher ausgefilhrten Anderungen.

Tabelle 8: Anderung der einstellbaren Parameter Beispiel

1. Auf Taste [Set] driicken und ca. 3 Sekunden gedrickt halten A4
3s
2. Taste [Set] loslassen, wenn LED L1 zu blinken beginnt NIV 4
S Ll SET]
3. Auf die Tasten [A] oder [¥] driicken, um das Blinken auf die ,Eingangs-LED" zu verschieben, v4 Y4
die den zu &ndernden Parameter darstellt G oder @ O:
4. Auf Taste [Set], driicken und gedrickt halten; die Taste [Set] muss wahrend ¥
der Schritte 5 und 6 standig gedriickt bleiben
5. Ca. 3s warten, danach wird die LED aufleuchten, NIV
die das aktuelle Niveau des zu andernden Parameters darstellt _/Q:
6. Auf die Tasten [A] oder [¥] dricken, um die LED zu verschieben, v4 Y4
die den Wert des Parameters darstellt. G oder Czl s
7. Die Taste [Set] loslassen 4
SET
8. 10s warten, um die Programmierung aufgrund des Ablaufs der Zeitgrenze zu beenden. %
10s

Anmerkung: die Punkte von 3 bis 7 kdnnen wahrend derselben Programmierungsphase wiederholt werden, um mehrere Parameter einzu-
stellen.

N /
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7.2.5 Erstes Niveau - Programmierungsbeispiel (ON-OFF-Funktionen)
Als Beispiel wird die Sequenz der Vorgange angegeben, die auszuflhren sind, um die werkseitige Einstellung zur Aktivierung der Funktionen
LAutomatische SchlieBung” (L1) und ,SchlieBt immer” (L3) zu &ndern.

Tabelle 9: Erstes Niveau - Programmierungsbeispiel Beispiel
1. Auf Taste [Set] driicken und ca. 3 Sekunden gedrtckt halten A 4

3s

2. Taste [Set] loslassen, wenn LED L1 zu blinken beginnt NIV 4
S L
3. Einmal auf Taste [Set] drlicken, um den Status der L1 zugeordneten Funktion V4 NIV
(Automatische SchlieBung) zu &ndern; L1 fihrt nun ein langes Blinken aus O: L1
4. Zweimal auf Taste [¥] dricken, damit das Blinken auf LED L3 Ubergeht V4 ¥4 \é/
N\ L3
5. Einmal auf Taste [Set] drlicken, um den Status der L3 zugeordneten Funktion v 4 N é/
(Schlieit immer) zu &ndern; L3 fihrt nun ein langes Blinken aus \L3
6. 10s warten, um die Programmierung aufgrund des Ablaufs der Zeitgrenze zu beenden. %
10s

Am Ende dieser Vorgange mussen die LEDS L1 und L3 eingeschaltet bleiben, was bedeutet, dass die Funktionen ,Automatische Schlie-
Bung” und ,SchlieBt immer* aktiviert sind.

N /
4 )

7.2.6 Zweites Niveau: Programmierungsbeispiel (einstellbare Parameter)
Als Beispiel wird die Sequenz der Vorgénge angegeben, die auszufihren sind, um die werkseitige Einstellung der Parameter zu andern und die ,Pausezeit”
auf 60 Sekunden zu erhdhen (Eingang an L1 und Niveau auf L2) und die ,Motorkraft fir leuchte Tore zu verringern (Eingang an L5 und Niveau auf L2).

Tabelle 10: Zweites Niveau - Programmierungsbeispiel Beispiel
1. Auf Taste [Set] driicken und ca. 3 Sekunden gedrickt halten [Set] 4
3s
2. Taste [Set] loslassen, wenn LED L1 zu blinken beginnt N2 4
< L SET|
3. Auf Taste [Set]; driicken und gedrlckt halten; die Taste [Set] muss wahrend der Schritte 4
4 und 5 standig gedriickt bleiben
4. Ca. 3s warten, danach wird die LED L3 aufleuchten, N
die das aktuelle Niveau der ,Pausezeit” darstellt _/Q: L3 3s
5. Zweimal auf Taste [W] driicken, damit das Blinken auf LED L5 Ubergeht, Y4 ¥4 i
die den neuen Wert der ,Pausezeit” darstellt @ @ /TN LS
6. Die Taste [Set] loslassen 4
SET
7. Viermal auf Taste [¥] driicken, damit das Blinken auf LED L5 Ulbergeht (% (% (% (%\é/
N\ L5
8. Auf Taste [Set]; driicken und gedriickt halten; die Taste [Set] muss wéhrend der Schritte 4
9 und 10 standig gedruckt bleiben SET]
9. Ca. 3s warten, danach wird die LED L5 aufleuchten, NIV
die das aktuelle Niveau der ,Motorkraft* darstellt 3s _/Q: L5
10.  Dreimal auf Taste [A] driicken, damit das Blinken auf LED L2 (ibergeht, Y4 V4 V4
die den neuen Wert der ,Motorkraft* darstellt G @ @ /TN L2
11.  Die Taste [Set] loslassen 4
SET|
12. 10s warten, um die Programmierung aufgrund des Ablaufs der Zeitgrenze zu beenden. %
10s

N

1.3 Hinzufiigen oder Entfernen von Vorrichtungen \
Einer Automatisierung mit ROBUS koénnen jederzeit Vorrichtungen ~ Nachdem Vorrichtungen hinzugefiigt oder entfernt worden
hinzugeflgt bzw. aus dieser entfernt werden. Insbesondere kdnnen an  sind, muss die Erlernung der Vorrichtungen wie in Par. ,,7.3.6
,BLUEBUS" und am Eingang ,,STOP* verschiedenartige Vorrichtungen ~ Erlernung sonstiger Vorrichtungen“ beschrieben wiederholt
angeschlossen werden, wie in den folgenden Paragraphen angegeben.  werden.

. J
/7.3.1) BLUEBUS )
BLUEBUS ist eine Technik, mit der kompatible Vorrichtungen mit nur ~ Die Steuerung von ROBUS erkennt nacheinander alle angeschlos-
zwei Leitern, auf denen sowohl die Stromversorgung als auch die  senen Vorrichtung durch eine geeignete Erlernung und ist imstande,
Kommunikationssignale Ubermittelt werden, angeschlossen werden  alle moglichen Stérungen mit hdchster Sicherheit wahrzunehmen.
kénnen. Alle Vorrichtungen werden an den 2 BLUEBUS Leitern parallel  Deshalb muss an der Steuerung jedes Mal, wenn eine an BLUEBUS
geschaltet; eine Polung ist nicht zu beachten. Jede Vorrichtung wird ~ angeschlossene Vorrichtung hinzugeflgt oder entfernt wird, die
einzeln erkannt, da inr wahrend der Installation eine eindeutige Adresse  Erlernphase ausgefiihrt werden, wie in Par. ,7.3.6 Erlernung sonsti-
zugeteilt wird. An BLUEBUS kann man zum Beispiel Photozellen, Sicher-  ger Vorrichtungen® beschrieben.

kheitsvorrichthgen, Steuertasten, Leuchtmelder usw. anschlieBen.

/
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7.3.2 Eingang STOP

STOR ist der Eingang, der das unverzlgliche Anhalten der Bewegung

verursacht, gefolgt von einer kurzen Umkehrung. An diesen Eingang

koénnen Vorrichtungen mit Ausgang mit gewohnlich gedffnetem

L,NO“-Kontakt, mit gewdhnlich geschlossenem ,NC“-Kontakt oder

Vorrichtungen mit Ausgang mit konstantem 8,2kQ Widerstand, wie

zum Beispiel Schaltleisten, angeschlossen werden.

Wie fur BLUEBUS, erkennt die Steuerung die am Eingang STOP

angeschlossene Vorrichtung wahrend der Erlernung — siehe Paragraph

.7.3.6 Erlernung sonstiger Vorrichtungen®; danach wird ein STOP

verursacht, wenn eine beliebige Variation des erlernten Status erfolgt.

Mit entsprechenden MaBnahmen kann am Eingang STOP mehr als

eine Vorrichtung auch anderen Typs angeschlossen werden.

e Mehrere NO-Vorrichtungen kdnnen miteinander in unbegrenzter
Menge parallelgeschaltet werden.

e Mehrere NC-Vorrichtungen ko&nnen miteinander in unbegrenzter
Menge seriengeschaltet werden.

e Zwei Vorrichtungen mit konstantem 8,2kQ Widerstand kdnnen
parallelgeschaltet werden, im Falle von mehr als 2 Vorrichtungen
mussen alle mit nur einem 8,2kQ Endwiderstand ,kaskadenge-
schaltet” werden

e Die Kombination NO und NC ist moglich, wenn die 2 Kontakte
parallelgeschaltet werden, wobei ein 8,2kQ Widerstand mit dem
NC-Kontakt seriengeschaltet werden muss (daher ist auch die
Kombination von 3 Vorrichtungen NO, NC und 8,2kQ mdglich).

AFaIIs der Eingang STOP fiir den Anschluss von Vorrich-
tungen mit Sicherheitsfunktionen benutzt wird, garantieren
nur die Vorrichtungen mit Ausgang mit konstantem 8,2kQ
Widerstand die Sicherheitsklasse 3 gegen Defekte gemaB der
Vorschrift EN 954-1.

N

/7.3.3 Photozellen

Das System ,BLUEBUS*" erm&glicht durch die Adressierung mit spe-
ziellen Uberbriickungen die Erkennung der Photozellen seitens der
Steuerung und die Zuteilung der korrekten Wahrnehmungsfunktion.
Die Adressierung muss sowohl an TX als auch an RX ausgefihrt
werden (wobei die Uberbriickungen auf dieselbe Art anzuordnen
sind). Uberpruft werden muss, dass andere Photozellenpaare nicht
dieselbe Adresse haben.

An einem Schiebetorautomatismus mit ROBUS kénnen die Photo-
zellen wie auf Abbildung 24 gezeigt installiert werden.

Nach der Installation oder Entfernung von Photozellen muss an der
Steuerung die Erlernphase ausgefiihrt werden, wie in Par. ,7.3.6
Erlernung sonstiger Vorrichtungen* beschrieben.

Tabelle 11: Adressierungen der Photozellen
Photozelle Uberbriickungen

Photozelle Uberbriickungen

FOTO
Photozelle auBen h = 50
mit Auslésung in SchlieBung;

FOTO 2
Photozelle auBen
mit Auslésung in Offnung

FOTOII
Photozelle auBen h = 100
mit Ausldsung in SchlieBung

FOTO 211
Photozelle innen
mit Auslésung in Offnung

FOTO 1
Photozelle innen h = 50
mit Auslésung in SchlieBung;

FOTO 3

nur eine Photozelle flr den

ganzen Automatismus £

FOTO 11l
Photozelle innen h = 100
mit Auslésung in SchlieBung;

rave

AWerm FOTO 3 zusammen mit FOTO |l installiert wird, muss die
Position der Photozellenelemente (TX - RX) gem&B den Angaben in
den Anweisungen der Photozellen sein.

N

4 7.3.4) Lichtsensor FT210B

Der Lichtsensor FT210B vereint in einer einzigen Vorrichtung das
Kraftbegrenzungssystem (Typ C gemé&B EN12453) und einen Pra-
senzdetektor, der Hindernisse auf der optischen Achse zwischen
Sender TX und Empfanger RX wahrnimmt (Typ D gemaB EN12453).
Die Statussignale der Schaltleiste werden Uber den Strahl der Pho-
tozelle in den Lichtsensor FT210B gesendet, wodurch 2 Systeme in
einer einzigen Vorrichtung integriert sind. Der Ubertragende Teil am
beweglichen Torflligel ist durch Batterien gespeist, was unschdne
Anschlisse verhindert; spezielle Kreislaufe verringern den Verbrauch
der Batterie, deren Dauer bis zu 15 Jahre lang garantiert wird (sieche
Details dieser Schatzung in den Anweisungen des Produkts).

Mit nur einer Vorrichtung FT201B, kombiniert mit einer Schaltleiste
(z.B. TCB65) kann das Sicherheitsniveau der ,Hauptschaltleiste*
erreicht werden, das von Norm EN12453 fur jede Art von ,Benut-
zung“ und ,Aktivierung* verlangt ist. Der Lichtsensor FT210B in

Kombination mit resistiven Schaltleisten (8,2kQ) funktioniert auch,
wenn ein Teil defekt ist (Klasse 3 gemaB EN 954-1). Er verflgt Uber
einen speziellen Antikollisionskreislauf, der Interferenzen mit ande-
ren, auch nicht synchronisierten Detektoren verhindert und die Hin-
zufigung weiterer Photozellen ermdglicht, wie zum Beispiel fur die
Durchfahrt von schweren Fahrzeugen, wo gewohnlich eine zweite
Photozelle in 1 m Héhe ab Boden angebracht wird.

FUr weitere Ausklnfte Uber Anschluss und Adressierung wird auf die
Anleitung von FT210B verwiesen.

/
~
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7.3.5) ROBUS in Modalitat ,,Slave“

Durch geeignete Programmierung und Anschluss kann ROBUS als
LSlave” funktionieren; diese Funktionsweise wird angewendet, wenn
2 gegenuber liegende Torflligel automatisiert werden sollen und man
will, dass die Bewegungen der Torflligel synchronisiert erfolgen. In
dieser Modalitat funktioniert ein ROBUS als Master bzw. er steuert
die Bewegungen, wogegen der andere ROBUS als Slave funktioniert
bzw. die vom Master gesendeten Befehle ausfihrt (werkseitig sind
alle ROBUS Master).

Um ROBUS als Slave zu konfigurieren, muss die Funktion ,Slave
Modus* auf erstem Niveau aktiviert werden (siehe Tabelle 5).

Die Verbindung zwischen Master und Slave ROBUS erfolgt Uiber BLUEBUS.

A In diesem Fall muss die Polung des Anschlusses zwischen
den beiden ROBUS beachtet werden, wie in Abbildung 26
gezeigt (die anderen Vorrichtungen werden weiterhin keine
Polung haben).

Fir die Installation von 2 ROBUS als Master und Slave ist wie folgt

vorzugehen:

® Die beiden Motoren wie in Abbildung 25 gezeigt installieren.
Welcher Motor als Master und als Slave funktioniert, ist nicht von
Bedeutung; bei der Wahl auf die Bequemlichkeit der Anschlisse
achten und auf die Tatsache, dass der Befehl Schrittbetrieb am
Slave nur die volistandige Offnung des Torfligels Slave bewirken
wird.

22/

e Die beiden Motoren wie in Abbildung 26 gezeigt anschlieBen.

e Die Richtung der Offnungsbewegung der 2 Motoren auswahlen,
wie in Abbildung 25 angegeben (siehe auch Par. ,4.1 Auswahl der
Richtung“).

¢ Die beiden Motoren speisen.

e Am Slave ROBUS, die Funktion ,Slave Modus* programmieren
(siehe Tabelle 5).

e Die Erfassung der Vorrichtungen am Slave ROBUS ausflhren
(siehe Par. ,4.3 Erlernung der Vorrichtungen®).

e Die Erfassung der Vorrichtungen am Master ROBUS ausfUhren
(siehe Par. ,4.3 Erlernung der Vorrichtungen®).

¢ Die Erfassung der Lange der Torflligel am Master ROBUS ausfiih-
ren (siehe Par. ,4.4 Erlernung der Torfliigellange*).

LUCYB LUCYB
S.C.A. S.C.A. STOP PP
BE gzw 4w B sz 4w %] /
! i 1] 1 T
1 I
AAAAAAN AN
P ] —

b o i

MASTER

o

Beim Anschluss von 2 ROBUS im Modus Master-Slave ist folgendes zu beachten:

e Alle Vorrichtungen inklusive Funkempfanger missen am Master ROBUS angeschlossen sein (wie in Abb. 26)

¢ Falls Pufferbatterien benutzt werden, mussen beide Motoren Uber eine eigene Batterie verfligen.

e Alle Programmierungen am Slave ROBUS mit Ausnahme jener in Tabelle 12 werden ignoriert (die Programmierungen am Master ROBUS

herrschen vor).

/
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en am Slave ROBUS

Tabelle 12: vom Master ROBUS unabhangige Programmierung

Funktionen des ersten Niveaus (ON-OFF-Funktionen) Funktionen des zweiten Niveaus (einstellbare Parameter)
Stand-by Motorgeschwindigkeit
Anlauf SCA-Ausgang
Modus ,Slave” Motorkraft
Alarmliste

Am Slave kann folgendes angeschlossen werden:

* cine eigene Blinkleuchte (Flash)

e cine eigene Kontrolllampe Tor gedffnet (S.C.A.)

® cine eigene Schaltleiste (Stop)

* aine eigene Steuervorrichtung (P.P. = Schrittbetrieb) flr die vollstandige Offnung nur des Torfliigels Slave.
* Am Slave sind die Eingédnge Open und Close nicht benutzt.

N /
4 )

7.3.6 Erlernung sonstiger Vorrichtungen
Gewdhnlich erfolgt die Erlernung der an BLUEBUS und am Eingang STOP angeschlossenen Vorrichtungen bei der Installation; wenn jedoch Vor-
richtungen hinzugefligt bzw. entfernt werden, kann die Erlernung wie in Tabelle 13 angegeben erneut ausgefihrt werden.

Tabelle 13: Erlernung sonstiger Vorrichtungen Beispiel
1. Auf die Tasten [A] und [Set] drlicken und gedrlckt halten vy ¥
(4]
2. Die Tasten loslassen, wenn die LEDs L1 und L2 sehr schnell zu blinken beginnen (nach ca. 3 Sekunden) 4+ 4 NI
G/\\L1 N2
3. Ein paar Sekunden warten, bis die Steuerung die Erlernung der Vorrichtungen beendet. A
4, Am Ende der Erlernung werden sich die LEDs L1 und L2 ausschalten, die LED STOP muss weiterhin leuchten, I
wogegen die LEDs L1...L8 je nach dem Status der ON-OFF Funktionen, die sie darstellen, aufleuchten werden. O L1 O L2

A Nachdem Vorrichtungen hinzugefiigt oder entfernt worden sind, muss die Abnahme der Automatisierung erneut ausgefiihrt

werden, wie in Par. ,,5.1 Abnahme* beschrieben.

N

/

7.4) Sonderfunktionen

/

7.4.1) Funktion ,,Offnet Immer*

Die Funktion ,Offnet Immer” ist eine Besonderheit der Steuerung, mit der
immer eine Offnungsbewegung erfolgt, wenn der Befehl ,Schrittbetrieb”
langer als 2 Sekunden gegeben wird; das ist zum Beispiel nutzlich, um
an Klemme Schrittbetrieb den Kontakt einer Zeituhr anzuschlieBen,

damit das Tor in einer bestimmten Zeitspanne gedffnet bleibt. Diese
Eigenschaft ist unabhéngig von der Programmierung des Eingangs P.P.
(Schrittbetrieb), auBer wenn dieser Eingang als ,Schliet* programmiert
ist — siehe Parameter ,Funktion Schrittbetrieb” in Tabelle 7.

~

/7.4.2) Funktion ,Todmann*
Wenn eine Sicherheitsvorrichtung nicht korrekt funktionieren oder

auBer Betrieb sein sollte, kann das Tor in der Modalitat , Todmann*
bewegt werden. Fir Einzelheiten wird auf den Paragraph , Torbewe

gung mit Sicherheitsvorrichtungen auBer Betrieb in der Anlage
JAnweisungen und Hinweise flr den Benutzer des Tordffners
ROBUS* verwiesen.

/
~

.
/7.4.3) Wartungsanzeige

ROBUS warnt den Benutzer, wann eine Wartung der Automatisierung
ausgefuhrt werden soll. Die Anzahl an Bewegungen, nach der die Anzeige
erfolgt, kann im einstelloaren Parameter ,Wartungsanzeige® (siehe Tabelle 7)
auf 8 Niveaus ausgewahlt werden.

Das Niveau 1 ist ,automatisch“ und berticksichtigt die Beschwerlichkeit
der Bewegungen bzw. den Kraftaufwand und die Dauer der Bewegung,
wogegen die anderen Niveaus von der Anzahl der Bewegungen ausgehen.

Anzahl an Bewegungen Anzeige an Flash

Die Wartungsanzeige erfolgt an der Blinkleuchte Flash oder der am
Ausgang S.C.A. angeschlossenen Kontrolllampe, falls als ,War-
tungskontrolllampe” programmiert (siehe Tabelle 7).

Je nach Anzahl an ausgeflhrten Bewegungen im Vergleich zum
programmierten Grenzwert geben die Blinkleuchte Flash und die
Wartungskontrolllampe die in Tabelle 14 angegebenen Anzeigen ab.

Tabelle 14: Wartungsanzeige mit Flash und Wartungskontrolllampe

Anzeige an Wartungskontrolllampe

Unter 80% des Grenzwertes

Normal (0,5 Sek. ein, 0,5 Sek. aus)

Ein fir 2 Sek. bei Offnungsbeginn

Zwischen 81 und 100% des Grenzwertes

Bleibt bei Offnungsbeginn 2 Sek. eingeschal-
tet, blinkt dann normal weiter

Blinkt wahrend der ganzen Bewegung.

Uber 100% des Grenzwertes

Bleibt bei Bewegungsbeginn und am Ende der Bewe-
gung 2 Sek. eingeschaltet, blinkt dann normal weiter

Blinkt immer

N
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Uberpriifung der Anzahl an ausgefiihrten Bewegungen
Mit der Funktion ,Wartungsanzeige” kann die Anzahl an ausgeflhrten Bewegungen als Prozentsatz des eingestellten Grenzwertes Uberprift
werden. Die Uberpriifung wie in Tabelle 15 beschrieben ausflihren.

Tabelle 15: Uberpriifung der Anzahl an ausgefiihrten Bewegungen Beispiel
1. Premere e tener premuto il tasto [Set] per circa 3s v
3s
2. Auf Taste [Set] driicken und ca. 3 Sekunden gedriickt halten N d)/ 4
< L
3. Auf die Tasten [A] oder [W] driicken, um das Blinken auf die LED L7, Y4 Y4
die ,Eingangs-LED" des Parameters ,Wartungsanzeige* zu verschieben G oder G N L7
4, Auf Taste [Set], drlicken und gedriickt halten; die Taste [Set] muss wahrend
der Schritte 5, 6 und 7 standig gedriickt bleiben
5. Ca. 3s warten, danach wird die LED aufleuchten, NIV
die das aktuelle Niveau des Parameters ,Wartungsanzeige” darstellt ;(\}\ 3s
6. Auf die Tasten [A] und [¥] driicken und sofort loslassen. v4 V4
(a]und (]
7. Die LED, die dem gewahiten Niveau entspricht, wird mehrmals blinken. Die Anzahl an Blinkvorg@ngen steht fiir den Prozentsatz an
ausgefuhrten Bewegungen (Vielfaches von 10%) im Vergleich zum eingesteliten Grenzwert. Beispiel: eingestellt ist die NI AR NIV
Wartungsanzeige an L6 mit 10000. 10% entspricht 1000 Bewegungen. Wenn die LED vier Mal blinkt, ist 40% der Bewegungen N N O( n=?

erreicht worden (zwischen 4000 und 4999 Bewegungen). Unter 10% der Bewegungen erfolgt kein Blinken.
8. Die Taste [Set] loslassen.

SET]

Nullstellung des Bewegungszahlers
Nach der Wartung der Anlage muss der Bewegungszéahler auf Null gestellt werden.
Wie in Tabelle 16 beschrieben vorgehen.

Tabelle 16: Nullstellung des Bewegungszahlers Beispiel
1. Auf Taste [Set] driicken und ca. 3 Sekunden gedriickt halten A4
3s
2. Taste [Set] loslassen, wenn LED L1 zu blinken beginnt NIV 4
U
3. Auf die Tasten [A] oder [¥] driicken, um das Blinken auf die LED L7, VY4 Y4 1
die ,Eingangs-LED" des Parameters ,Wartungsanzeige* zu verschieben @ oder @ O: L7
4. Auf Taste [Set], drlicken und gedriickt halten; die Taste [Set] muss wahrend der Schritte ¥
5 und 6 sténdig gedrickt bleiben SET
5. Ca. 3s warten, danach wird die LED aufleuchten, die das aktuelle NIV
Niveau des Parameters ,Wartungsanzeige” darstellt ZQ}\ 3s
6. Mindestens 5 Sekunden lang auf die Tasten [A] und [V¥], driicken und gedrickt halten, dann die
beiden Tasten loslassen. Die LED, die dem gewahlten Niveau entspricht, wird mehrmals schnell blinken v4 ) & SRVNG
und so anzeigen, dass der Bewegungszéhler auf Null gestellt worden ist. G und Czl ZUN
7. Die Taste [Set] loslassen. 4

~

7.5 Verbindung sonstiger Vorrichtungen

Sollte es notwendig sein, externe Vorrichtungen wie zum Beispiel Sl0p PP
einen Proximity-Leser fur Transponder-Cards oder die Beleuchtung

des Schlusseltasters anzuschlieBen, kann die Versorgung wie in Mm Mm
Abbildung 27 gezeigt entnommen werden. Die Versorgungsspan-

nung ist 24Vce -30% + +50% mit zur Verfligung stehendem Hdchst- l l

strom von 100mA.

-+
@ 24Vce
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7.6) Probleme und deren Lésungen

In Tabelle 17 sind nUtzliche Hinweise zu finden, um eventuelle
Betriebsstérungen zu beheben, die bei der Installation oder im Falle

von Defekten auftreten konnen.

Tabelle 17: Fehlersuche

Symptome

Empfohlene Uberpriifungen

Der Funksender schaltet das Tor nicht und die
LED am Sender leuchtet nicht auf.

Prifen, ob die Batterien des Senders leer sind, ggf. auswechseln.

Der Funksender schaltet das Tor nicht, aber die
LED am Sender leuchtet auf.

Prifen, ob der Sender korrekt im Funkempfénger gespeichert ist.

Es erfolgt keine Bewegung und die
BLUEBUS-LED blinkt nicht.

Prifen, ob ROBUS mit der Netzspannung gespeist ist.
Prifen, ob die Sicherungen unterbrochen sind; in diesem Fall die Ursache des Defekts Uberpriifen,
dann die Sicherungen mit anderen mit demselben Stromwert und denselben Merkmalen auswechseln.

Es erfolgt keine Bewegung und die Blinkleuchte
blinkt nicht.

Prifen, ob der Befehl effektiv empfangen wird. Falls der Befehl am Eingang PP
angelangt, muss die jeweilige LED ,PP* aufleuchten, wenn dagegen der Funksender
benutzt wird, muss die BLUEBUS-LED zweimal schnell blinken.

Es erfolgt keine Bewegung und die Blinkleuchte
blinkt mehrmals.

Zahlen, wie oft die Blinkleuchte blinkt und nach den Angaben in Tabelle 19 Uberprufen.
Die gewahlte Kraft konnte flr das Tor zu gering sein. Prifen, ob Hindernisse vorhan-

Die Bewegung beginnt, aber gleich danach
erfolgt eine Umkehrung.

den sind und ggf. eine starkere Kraft wahlen.
Prifen, dass wahrend der Bewegung Spannung an der Klemme FLASH der Blinkleuchte

Die Bewegung wird ordnungsgeman ausgefihrt,
aber die Blinkleuchte funktioniert nicht.

anliegt (da intermittierend, ist der Spannungswert ca. 10-30Vcc nicht von Bedeutung); wenn
Spannung vorhanden ist, liegt das Problem an der Gliihbime, die mit einer anderen mit
denselben Merkmalen ersetzt werden muss; wenn keine Spannung vorhanden ist, kénnte
eine Uberlastung am Ausgang FLASH erfolgt sein; priifen, ob das Kabel kurzgeschlossen ist.
Prifen, welche Funktion fir den Ausgang SCA programmiert ist (Tabelle 7).

Die Bewegung wird ordnungsgemal ausge-
fUhrt, aber die Kontrolllampe SCA funktioniert
nicht.

Wenn die Kontrolllampe eingeschaltet sein solite, prifen, ob ca. 24Vcc Spannung an der Klemme
SCA anliegen; wenn Spannung vorhanden ist, liegt das Problem an der Glihbime, die mit einer
anderen mit denselben Merkmalen ersetzt werden muss; wenn keine Spannung vorhanden ist,
konnte eine Uberlastung am Ausgang SCA erfolgt sein; prilfen, ob das Kabel kurzgeschlossen ist.

N
/
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7.6.1) Liste der Alarmhistorik
ROBUS ermdglicht es, eventuelle Stérungen bei den 8 letzten Bewegungen zu sehen, wie z.B. die Unterbrechung einer Bewegung infolge
der Ausldsung einer Photozelle oder Schaltleiste.

Tabelle 18: Liste der Alarmhistorik Beispiel
1. Auf Taste [Set] driicken und ca. 3 Sekunden gedriickt halten A4
3s
2. Taste [Set] loslassen, wenn LED L1 zu blinken beginnt NIV 4 >
S L
3. Auf die Tasten [A] oder [W] driicken, um das Blinken auf die LED L8, Y4 Y4
die ,Eingangs-LED" des Parameters ,Alarmhistorik” zu verschieben G oder O: L8
4. Auf Taste [Set], drlicken und gedrickt halten; die Taste [Set] ¥
muss wéahrend der Schritte 5 und 6 standig gedrlckt bleiben
5. Ca. 3s warten, danach werden die LEDs aufleuchten, die den Bewegungen mit der Stérung entsprechen.
L1 gibt das Ergebnis der letzten Bewegung an, L8 das Ergebnis der achten. Wenn die LED leuchtet, haben sich )C‘)ﬁ
Stérungen wéhrend der Bewegung ereignet, wenn sie ausgeschaltet ist, wurde die Bewegung stérungsfrei beendet. 3 7
6. Auf die Tasten [A] und [¥] dricken, um die gewinschte Bewegung auszuwahlen:
Die entsprechende LED wird sooft blinken, wie die Blinkleuchte gewdhnlich v4 b4 \(5/
nach einer Stérung blinkt (sieche Tabelle 19). G und @ N
7. Die Taste [Set] loslassen. 4
SET|

/
~
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7.7) Diagnose und Anzeigen

Einige Vorrichtungen bieten selbst besondere Anzeigen, mit denen der
Betriebsstatus oder eventuelle Stérungen erkannt werden kénnen.
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Schnellblinken

7.7.1) Anzeigen durch die Blinkleuchte
Die Blinkleuchte FLASH blinkt wahrend der Bewegung einmal pro Sekunde; im Falle von Stdérungen wird das Blinken schneller sein; die
Blinkvorgange wiederholen sich zweimal mit einer Pause von einer Sekunde.

Tabelle 19: Anzeigen durch die Blinkleuchte FLASH

Ursache

HANDLUNG

Nach der Uberpriifung bei Bewegungsbeginn entsprechen die an BLUEBUS

1 Sekunde Pause
\ 8-Mal Blinken

erteilt, so dass andere Befehle
nicht ausgefuhrt werden kénnen.

1-Mal Blinken angeschlossenen Vorrichtungen nicht den wahrend der Erlernung gespeicherten
1 Sekunde Pause Fehler an BLUEBUS o niung end der triemung gesp '

) Es kénnen defekte Vorrichtungen vorhanden sein: Uberprifen und ersetzen. Falls
1-Mal Blinken X . . ) ;

Anderungen ausgeftihrt worden sind, muss die Erlernung wiederholt werden
2-Mal Blinken Bei Bewegungsbeginn wird die Zustimmung zur Bewegung von einer oder mehre-
1 Sekunde Pause Auslésung einer Photozelle ren Photozellen nicht gegeben; prufen, ob Hindernisse vorhanden sind.
2-Mal Blinken Wahrend der Bewegung ist das normal, wenn effektiv ein Hindernis vorhanden ist.
8-Mal Blinken . « | Begrenzers Wahrend der Bewegung war mehr Reibung am Tor vorhanden;

1 Sekunde Pause Auslésung des ,Motorkral . .
. Ursache Uberprufen.
3-Mal Blinken
4-Mal Blinken . ) . . .. .
Auslésung des Eingangs Am Anfang oder wahrend der Bewegung erfolgte eine Ausldsung des Eingangs
1 Sekunde Pause . .
) STOP STOP; Ursache Uberprifen
4-Mal Blinken
5-Mal Blinken Fehler in den interen Para- Mindestens 30 Sekunden warten und den Befehl erneut erteilen; sollte dieser
1 Sekunde Pause metern der elektronischen Status bleiben, kénnte ein schwerer Defekt vorhanden sein, und die elektro-
5-Mal Blinken Steuerung nische Steuerkarte muss ausgewechselt werden.
6-Mal Blinken Die Hochstgrenze an Bewe- | o paar Minuten warten, bis der Bewegungsbegrenzer wieder unter die
1 Sekunde Pause gungen pro Stunde wurde . .
) X . Hochstgrenze zurlckkehrt.
6-Mal Blinken Uberschritten
7-Mal Blinken . . Alle Versorgungskreise ein paar Sekunden abschalten, dann den Befehl erneut
Fehler in den internen . ) . . .
1 Sekunde Pause elektrischen erteilen; sollte dieser Status bleiben, kdnnte ein schwerer Defekt vorhanden
7-Mal Blinken sein, und die elektronische Steuerkarte muss ausgewechselt werden.
8-Mal Blinken Es wurde bereits ein Befehl

Die Art des vorhandenen Befehls Gberprifen. Es konnte sich zum Beispiel um
einen Befehl durch eine Uhr am Eingang ,Offne” handeln.

~
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7.7.2) Anzeigen durch die Steuerung
An der Steuerung von ROBUS befinden sich verschiedene LEDs,
von denen jede sowohl im Normalbetrieb als auch bei Stérungen
besondere Anzeigen geben kann.

Tabelle 20: LEDs an den Klemmen der Steuerung

BLUEBUS-LED Ursache HANDLUNG

AUS Stérun Prifen, ob die Stromversorgung vorhanden ist; priifen, ob die Sicherungen ausgelost wurden; ggf. die
9 Ursache des Defekts tberpriifen, dann die Sicherungen mit anderen mit demselben Wert auswechseln.

Ein Schwere Stérung Eine schwere Stdrung liegt vor, versuchen, die Steuerung ein paar Sekunden abzuschalten; falls dieser

Status bleibt, ist ein Defekt vorhanden und die elektronische Steuerkarte muss ausgewechselt werden.

1-Mal Blinken pro Sekunde

Alles OK

Normalbetrieb der Steuerung

2-Mal Schnellblinken

Es erfolgte eine Statusvaria-
tion der Eingange

Ist normal, wenn eine Anderung eines der Eingange PP, STOP, OPEN, CLOSE erfolgt
oder die Photozellen ansprechen oder der Funksender benutzt wird.

Mehrmaliges Blinken mit

Verschiedenes Ist dieseloe Anzeige, die an der Blinkleuchte erfolgt — siehe Tabelle 21.
1 Sekunde Pause
LED STOP Ursache HANDLUNG
Aus é_l%l%sung des Eingangs Die am Eingang STOP angeschlossenen Vorrichtungen Uberprifen
Acceso Alles OK Eingang STOP aktiv
LED STOP Ursache HANDLUNG
Aus Alles OK Eingang PP nicht aktiviert
Ein Ausldsung des Eingangs PP | Ist normal, wenn die am Eingang PP angeschlossene Vorrichtung effektiv aktiviert ist
LED STOP Ursache HANDLUNG
Aus Alles OK Eingang OFFNET nicht aktiviert
Ein Ausldsung des Fingangs OPEN | Ist normal, wenn die am Eingang OFFNET angeschlossene Vorrichtung effektiv aktiviert ist
LED STOP Ursache HANDLUNG
Aus Alles OK Eingang SCHLIERT nicht aktiviert
Ein Ausldsung des Eingangs CLOSE| Ist normal, wenn die am Eingang SCHLIEBT angeschlossene Vorrichtung effektiv aktiviert ist

AN
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Tabelle 21: LEDs an den Tasten der Steuerung

LED L1 Beschreibung
Aus Zeigt beim Normalbetrieb an: ,,Automatische SchlieBung“ deaktiviert.
Ein Zeigt beim Normalbetrieb an: ,,Automatische SchlieBung” aktiviert.
Programmierung der Funktionen im Gang.
Blinkt Falls zusammen mit L2 blinkt, muss die Erlernung der Vorrichtungen ausgefihrt werden (siehe Para-
graph ,4.3 Erlernung der Vorrichtungen®).
LED L2 Beschreibung
Aus Zeigt beim Normalbetrieb an: ,Zulauf nach Durchfahrt der Photozelle” deaktiviert.
Ein Zeigt beim Normalbetrieb an: ,Zulauf nach Durchfahrt der Photozelle® aktiviert.
Programmierung der Funktionen im Gang.
Blinkt Falls zusammen mit L1 blinkt, muss die Erlernung der Vorrichtungen ausgeflhrt werden (siehe Para-
graph ,4.3 Erlernung der Vorrichtungen®).
LED L3 Beschreibung
Aus Zeigt beim Normalbetrieb an: ,SchlieBt immer” deaktiviert.
Ein Zeigt beim Normalbetrieb an: ,SchlieBt immer” aktiviert.
Programmierung der Funktionen im Gang.
Blinkt Falls zusammen mit L4 blinkt, muss die Erlernung der Torfligellange ausgefihrt werden (siehe Para-
graph ,4.4 Erlernung der Torfligelldange”).
LED L4 Beschreibung
Aus Zeigt beim Normalbetrieb an: ,Standby” deaktiviert.
Ein Zeigt beim Normalbetrieb an: ,Standby” aktiviert.
Programmierung der Funktionen im Gang.
Blinkt Falls zusammen mit L3 blinkt, muss die Erlernung der Torfligellange ausgefihrt werden (siehe Para-
graph ,4.4 Erlernung der Torfligellange”).
LED L5 Beschreibung
Aus Zeigt beim Normalbetrieb an: ,,Anlauf* deaktiviert.
Ein Zeigt beim Normalbetrieb an: ,,Anlauf* aktiviert.
Blinkt Programmierung der Funktionen im Gang.
LED L6 Beschreibung
Aus Zeigt beim Normalbetrieb an: ,Vorwarnung® deaktiviert.
Ein Zeigt beim Normalbetrieb an: ,Vorwarnung"” aktiviert.
Blinkt Programmierung der Funktionen im Gang.
LED L7 Beschreibung
Aus Zeigt beim Normalbetrieb an, dass der Eingang SCHLIEBT eine SchlieBbewegung aktiviert.
Ein Zeigt beim Normalbetrieb an, dass der Eingang SCHLIEBT eine Teild6ffnung aktiviert.
Blinkt Programmierung der Funktionen im Gang.
LED L8 Beschreibung
Aus Zeigt beim Normalbetrieb an, dass ROBUS als Master konfiguriert ist.
Ein Zeigt beim Normalbetrieb an, dass ROBUS als Slave konfiguriert ist.
Blinkt Programmierung der Funktionen im Gang.

~
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7.8) Zubehor

Fur ROBUS ist folgendes Sonderzubehdr vorgesehen:

e 433.92MHz Funkempfanger SMXI oder SMXIS mit digitalem Rol- den Anschluss siehe Bedienungshandbuch des Produkts).
ling Code (Abb. 30).
e PS124 Pufferbatterie 24V - 1,2Ah mit integriertem Ladegeréat
(Abb. 31).

e SOLEMYO Solarenergieversorgungssystem (fur die Installation und

/
~
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8) Technische Merkmale

FUr eine Verbesserung der Produkte behalt sich NICE S.p.A. das Recht vor, die technischen Merkmale jederzeit und ohne vorherige
Benachrichtigung zu &ndern, wobei aber die vorgesehenen Funktionalitdten und Einsatze garantiert bleiben.
Alle technischen Merkmale beziehen sich auf eine Umgebungstemperatur von 20°C (+5°C).

Technische Merkmale von ROBUS

Modell Typ RB400 RB600 / RB600P | RB1000 / RB1000P RB250HS RB500HS

Typ Elektromechanischer Torantrieb flr die automatische Bewegung von Schiebetoren an Wohngebau-
den, komplett mit elektronischer Steuerung.

Ritzel Z15m4 Z15m4 Z15m4 Z15m4 Z18m4

Max. Haufigkeit der
Betriebszyklen (bei Nenn-
drehmoment)

80 Zyklen pro
Tag (die Steue-
rung begrenzt die
Anzahl der Zyklen
auf das maximal
Vorgesehene -
siehe Tabelle 2)

100 Zyklen pro
Tag (die Steue-
rung begrenzt die
Anzahl der Zyklen
auf das maximal
Vorgesehene -
siehe Tabelle 2)

150 Zyklen pro

Tag (die Steuerung
begrenzt die Anzahl
der Zyklen auf das
maximal VVorgesehe-
ne - siehe Tabelle 2)

80 Zyklen pro
Tag (die Steue-
rung begrenzt
die Anzahl der
Zyklen auf das
maximal Vorge-
sehene - siehe
Tabelle 2)

100 Zyklen pro
Tag (die Steue-
rung begrenzt
die Anzahl der
Zyklen auf das
maximal Vorge-
sehene - siehe
Tabelle 2)

Max. Zeit des Dauerbetriebs
(bei Nenndrehmoment)

7 Minuten

(die Steuerung
begrenzt den
Dauerbetrieb auf
das maximal Vor-
gesehene - siehe
Tabelle 2)

7 Minuten

(die Steuerung
begrenzt den
Dauerbetrieb auf
das maximal Vor-
gesehene - siehe
Tabelle 2)

5 Minuten

(die Steuerung
begrenzt den Dauer-
betrieb auf das
maximal VVorgesehe-
ne - siehe Tabelle 2)

6 Minuten

(die Steuerung
begrenzt den
Dauerbetrieb
auf das maximal
Vorgesehene -
siehe Tabelle 2)

6 Minuten

(die Steuerung
begrenzt den
Dauerbetrieb
auf das maximal
Vorgesehene -
siehe Tabelle 2)

Einsatzgrenzen

Gewdhnlich ist ROBUS imstande, Tore mit einem Gewicht bzw. einer Lange gemali den Grenzwerten
zu automatisieren, die in Tabelle 2 angegeben sind

Lebensdauer

Zwischen ca. 20.000 und 250.000 Zyklen gemaB den in Tabelle 2 angegebenen Bedingungen

Stromversorgung

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

Beim Anlauf aufgenommene
Hochstleistung [entspricht
Ampere]

330W [2A]
[3,9A Version /V1]

515W [2,5A]
[4,8A Version /V1]

450W [2,3A]
[4,4A Version /V1]

330W [2A]
[3,9A Version /V1]

330W [2,5A]
[4,8A Version /1]

Isolationsklasse

1 (eine Sicherheitserdung ist erforderlich)

Notstromversorgung

Mit Sonderzubehdr PS124

Ausgang Blinkleuchte

FUr 2 Blinkleuchten LUCYB (Gluhlampe 12V, 21W)

Ausgang S.C.A.

Fir eine Glihlampe 24V max. 4W (die Ausgangsspannung kann zwischen =30 und +50% variieren
und auch kleine Relais steuern)

Ausgang BLUEBUS

Ein Ausgang mit einer Hochstlast von 15 BLUEBUS-Einheiten

Eingang STOP

Fur normal geschlossene Kontakte, normal offene Kontakte oder Kontakte mit konstantem
8,2-kQ-Widerstand; im Selbstlernmodus (eine Veranderung im Vergleich zum gespeicherten Zustand
verursacht den Steuerbefehl ,STOP*)

Eingang PP

Fur gewdhnlich getffnete Kontakte (das SchlieBen des Kontaktes verursacht den Steuerbefehl Schritt-

betrieb)

Eingang OFFNET

Fiir gewdhnlich gedffnete Kontakte (das SchlieBen des Kontaktes verursacht den Steuerbefehl OFF-

NET)

Eingang SCHLIESST

FUr gewdhnlich gedffnete Kontakte (das SchlieBen des Kontaktes verursacht den Steuerbefehl

SCHLIESST)

Steckverbinder fiir Funkemp-
fanger

Verbinder SM fur die Empfanger SMXI oder SMXIS

Eingang FUNKANTENNE

52Q flr Kabel Typ RG58 oder dhnliche

Programmierbare Funktionen

8 ON-OFF-Funktionen und 8 einstellbare Funktionen (siehe die Tabellen 5 und 7)

Funktionen in Selbstanler-
nung

Selbstanlernung der am BLUEBUS-Ausgang angeschlossenen Vorrichtungen
Selbstanlernung der Vorrichtungsart ,STOP* (Offnung- oder SchlieBkontakt oder Widerstand von

8,2 kQ)

Selbstanlernung der Torlange und Berechnung der Stellen zur Verlangsamung und Teiléffnung

Benutzung in sédure- und
salzhaltiger oder explosions-
gefahrdeter Umgebung

Nein

Nein

Nein

Nein

Nein

/
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Entriegelung und manuelle Bewegung: die Entriegelung darf nur bei stehendem Tor ausgefiihrt werden.

Zum Blockieren, dieselben Vorgange umgekehrt ausflihren.

1 Den Schlossdeckel verschieben.

Torbewegung mit Sicherheitsvorrichtungen auBer
Betrieb: sollten die am Tor vorhandenen Sicherheitsvor-
richtungen nicht korrekt funktionieren, kann das Tor trotz-
dem bewegt werden.

¢ Einen Befehl zur Bewegung des Tors erteilen (mit der
Fernbedienung, dem Schllsseltaster, usw.); wenn alles
in Ordnung ist, wird sich das Tor normal &ffnen oder
schlieBen, andernfalls wird die Blinkleuchte mehrmals
blinken und es erfolgt keine Bewegung (die Anzahl der
Blinkvorgange hangt von der Ursache ab, warum keine
Bewegung erfolgt).

¢ |n diesem Fall muss die Schaltvorrichtung innerhalb von
drei Sekunden erneut betatigt werden und betétigt
bleiben.

e Nach ca. 2s wird die Torbewegung im Modus ,Tod-
mann*® erfolgen. Das bedeutet, dass sich das Tor bewe-
gen wird, solange Sie die Schaltvorrichtung betatigen;
sobald Sie diese loslassen, halt das Tor an.

2 Den SchlUssel einstecken und im Uhrzeiger-
sinn drehen.

4 Das Tor von Hand bewegen.

A Wenn die Sicherheitsvorrichtungen auBer Betrieb
sind, muss der Automatismus so schnell wie még-
lich repariert werden.

Ersatz der Batterie der Fernbedienung: falls Ihre Funk-
steuerung nach einiger Zeit anscheinend schlechter oder
gar nicht funktioniert, so kénnte das ganz einfach von der
leeren Batterie abhé&ngen (je nach Batterie kann das nach
mehreren Monaten bis zu Uber einem Jahr geschehen).
Sie kdnnen das an dem Leuchtmelder bemerken, der die
Sendung bestatigt und nur schwach oder gar nicht oder
nur ganz kurz leuchtet. Bevor Sie sich an den Installateur
wechseln, versuchen Sie, die Batterie mit der eines ande-
ren, funktionierenden Senders auszuwechseln:sollte das
die Ursache sein, genlgt es, die alte Batterie mit einer
anderen gleichen Typs auszuwechseln.

Batterien enthalten Schadstoffe: nicht in den Hausmdull
geben, sondern nach den o&rtlichen Vorschriften entsor-
gen.

/
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Anweisungen und Hinweise fiir den Benutzer des Tor6ffners ROBUS

/

N

eBevor Sie die Automatisierung zum ersten Mal ver-
wenden, lassen Sie sich von lhrem Installateur erklaren,
wie Restrisiken entstehen kénnen, und widmen Sie dem
Lesen der Anweisungen und Hinweise fur den Benutzer, die
lhnen Ihr Installateur aushandigen wird, ein paar Minuten.
Bewahren Sie die Anleitung fur zukinftige Zweifelsfalle auf
und Ubergeben Sie diese ggf. einem neuen Besitzer der
Automatisierung.

elhre Automatisierung ist eine Maschine, die lhre
Befehle getreu durchfiihrt; ein verantwortungsloser
und unsachgemaBer Gebrauch kann gefahrlich wer-
den: verursachen Sie keine Bewegung der Automati-
sierung, wenn sich Personen, Tiere oder Gegenstan-
de in ihrem Aktionskreis befinden.

eKinder: eine Automatisierungsanlage gewahrleistet
einen hohen Sicherheitsgrad und verhindert mit ihren
Schutzsystemen, dass sie sich bei Anwesenheit von
Personen und Gegenstanden bewegt, und gewahr-
leistet eine immer vorhersehbare und sichere Akti-
vierung. Als VorsichtsmaBnahme sollte man aber
Kindern verbieten, in der Nahe der Automatisierung
zu spielen, und man sollte die Fernbedienungen nicht
in der Reichweite von Kindern lassen: es handelt sich
nicht um ein Spiel!

eStoérungen: schalten Sie die Stromversorgung zur
Anlage ab, sobald Sie ein ungewohnliches Verhalten
der Automatisierung bemerken, und flhren Sie die
manuelle Entriegelung aus. Versuchen Sie nie, selbst
Reparaturen auszufiihren, sondern fordern Sie den Ein-
griff Inhres Vertrauensinstallateurs an: in der Zwischen-
zeit, nachdem Sie den Getriebemotor wie weiter vorne
beschrieben entriegelt haben, kann die Anlage wie eine
nicht automatisierte Vorrichtung funktionieren.

*Wartung: wie jede Maschine bendtigt auch lhre Auto-
matisierung eine regelmaBige Wartung, damit sie so
lange wie mdéglich und in voller Sicherheit funktionie-
ren kann. Vereinbaren Sie mit Ihrem Installateur einen
programmierten Wartungsplan. Nice empfiehlt eine
programmierte Wartung alle sechs Monate bei Nor-
malgebrauch fUr den Haushalt, dieser Zeitraum kann
aber je nachdem, wie haufig die Anlage benutzt wird,
unterschiedlich sein. Arbeiten wie Wartung, Kontrollen
und Reparaturen durfen nur von Fachpersonal ausge-
fUhrt werden.

eAuch wenn Sie meinen, dass Sie wissen, wie das
gemacht wird, &ndern Sie die Anlage und die pro-
grammierten Parameter sowie die Einstellungen der
Automatisierung nicht: diese Verantwortung steht
Ihrem Installateur zu.

eDie Endabnahme, die periodischen Wartungen und
eventuelle Reparaturen mussen von dem, der diese
Arbeiten ausflihrt, belegt sein, und diese Belege mus-
sen vom Besitzer der Anlage aufbewahrt werden.

Die einzigen Eingriffe, die Sie ausflhren und peri-
odisch auch ausfihren sollten, sind die Reinigung der
Gléaser an den Photozellen und die Entfernung eventueller
Blatter oder Steine, die den Automatismus behindern
konnten. Um zu verhindern, dass jemand das Tor betati-
gat, entriegeln Sie vor diesen Arbeiten den Automatismus
(wie weiter vorne beschrieben). Zur Reinigung nur ein mit
Wasser leicht benetztes Tuch verwenden.

eEntsorgung: Versichern Sie sich, dass die Entsor-

gung am Ende der Lebensdauer lhrer Automatisie-
rung von Fachpersonal gemacht wird und dass die
Materialien nach den 6rtlich gultigen Vorschriften
recycled oder entsorgt werden.

eIm Falle von Defekten oder bei Stromausfall: War-
ten Sie auf Ihren Installateur oder bis der Strom wieder
vorhanden ist, falls lhre Anlage keine Pufferbatterie hat;
die Anlage kann wie eine beliebige nicht automatisierte
Offnungsvorrichtung betétigt werden. Dazu muss die
manuelle Entriegelung ausgefuhrt werden. Dieser Vor-
gang, der einzige, den der Benutzer der Automatisierung
ausfuhren kann, wurde mit besonderer Aufmerksamkeit
von Nice behandelt, damit Sie diese Vorrichtung immer
mit groBter Einfachheit, ohne Werkzeug und ohne kor-
perliche Anstrengungen betatigen kénnen.

~
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1) Advertencias generales: seguridad - instalacion - uso

ADVERTEN- Instrucciones importantes para la seguridad. Seguir todas las instrucciones: una instalacién incorrecta puede
CIA provocar dafios graves.

ATENCION Importantes instrucciones de seguridad. Para la seguridad de las personas es importante seguir estas ins-

trucciones. Conservar estas instrucciones.

e El producto no puede ser utilizado por los nifios ni por personas con discapacidades fisicas, sensoriales o mentales,
0 bien carentes de experiencia o conocimiento.

e | 0s nifos no deben jugar con el aparato.

e No permitir que los nifios jueguen con los dispositivos de mando del producto. Mantener los mandos a distancia fuera
del alcance de los nifos.

e Inspeccionar la instalacion con frecuencia, especialmente los cables, muelles y soportes, a fin de detectar posibles
desequilibrios y marcas de desgaste o dafios. No utilizar la instalacion si es necesaria una reparacion o una regulacion:
una averia en la instalacion o un equilibrio incorrecto de la puerta puede provocar lesiones.

e Lalimpiezay el mantenimiento del aparato deben ser efectuados por el usuario y no por nifos sin vigilancia.

ATENCION Para evitar cualquier peligro debido al restablecimiento accidental del interruptor térmico, el aparato no debe alimentarse

mediante un dispositivo de maniobra externo, como un temporizador, ni debe conectarse a un circuito que regularmente

se conecte y desconecte de la alimentacion.

e Enlared de alimentacion de la instalacion, colocar un dispositivo de desconexidon (no suministrado) con una distancia
de apertura de los contactos que permita la desconexion completa en las condiciones dictadas por la categoria de
sobretension |ll.

ATENCION Segun la legislacion europea mas reciente, la realizacion de una automatizacion debe respetar las normas armonizadas

previstas por la Directiva Maquinas vigente, que permiten declarar la presuncion de conformidad de la automatizacion.

Considerando todo esto, las operaciones de conexion a la red eléctrica, ensayo, puesta en servicio y mantenimiento del

producto deberan ser llevadas a cabo exclusivamente por un técnico cualificado y competente.

e Antes de comenzar la instalacion, verificar las “Caracteristicas técnicas del producto” (en este manual) y asegurarse
de que el producto sea adecuado para la automatizacion en cuestion. NO proceder con la instalacion en caso de que
no se trate del producto adecuado.

e F| producto no se puede utilizar sin haber llevado a cabo las operaciones de puesta en servicio especificadas en el
apartado “Ensayo y puesta en servicio”.

e El material del embalaje del producto debe desecharse en plena conformidad con la normativa local.

e Antes de proceder a la instalacion del producto, comprobar que todo el material que se vaya a utilizar esté en perfectas
condiciones y sea apto para el uso.

e F| fabricante no asume ninguna responsabilidad ante dafios patrimoniales, de bienes o de personas, derivados del
incumplimiento de las instrucciones de montaje. En estos casos, la garantia por defectos de material queda sin efecto.

e Antes de realizar cualquier operacion en la instalacion (limpieza, mantenimiento) hay que desconectar el aparato de la
red de alimentacion.

e Durante la instalacion, tratar el producto con cuidado evitando aplastamientos, caidas o contactos con cualquier tipo
de liquido. No colocar el producto cerca de fuentes de calor y no exponerlo a llamas libres. Todas estas acciones pue-
den dafarlo y provocar defectos de funcionamiento o situaciones de peligro. En tal caso, suspender inmediatamente
la instalacion y acudir al Servicio de Asistencia.

e Siel cable de alimentacion esta dafado, debe ser sustituido por el fabricante o por el servicio de asistencia técnica o
por una persona con una calificacion similar, para prevenir cualquier riesgo.

e Mantener a las personas alejadas al accionar el movimiento de la puerta mediante los elementos de mando.

e Durante la ejecucidon de una maniobra, controlar el sistema de automatizacién y asegurarse de que las personas se
mantengan alejadas hasta que el sistema pare de funcionar.

e No poner en funcionamiento el producto cuando en sus proximidades se estén realizando tareas en la automatizacion;
es necesario desconectar la fuente de alimentacion antes de realizar estas tareas.

ADVERTENCIAS DE INSTALACION

Antes de instalar el motorreductor, comprobar que todos los érganos mecanicos estén en buenas condiciones y bien equilibrados y que
la puerta se abra y se cierre correctamente.

Prevenir y evitar cualquier forma de atrapamiento entre las partes en movimiento y las partes fijas durante las maniobras.

Asegurarse de que los elementos de mando se mantengan lejos de los drganos en movimiento, permitiendo la vision directa.

A no ser que se utilice un selector de llave, los elementos de mando se deben instalar a una altura minima de 1,5m y no deben quedar
accesibles.

Si el movimiento de apertura es controlado por un sistema antiincendios, asegurarse de que las ventanas de mas de 200mm sean
cerradas por los elementos de mando.

Después de instalar el motorreductor, asegurarse de que el mecanismo, el sistema de proteccion y todas las maniobras manuales fun-
cionen correctamente.

Fijar de manera permanente la etiqueta relativa a la maniobra manual cerca del drgano de maniobra.

Si la cancela que se desea automatizar incluye una puerta peatonal, es necesario preparar la instalacion con un sistema de control que
inhabilite el funcionamiento del motor cuando la puerta peatonal esté abierta.
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2) Descripcion del producto y uso previsto

/

ROBUS es una linea de motorreductores electromecanicos irrever-  sos dispositivos solo con 2 cables. EI ROBUS funciona con energia
sibles, que sirven para automatizar puertas de corredera. Disponen  eléctrica, si se interrumpiera la alimentacion de la red eléctrica, es
de una central electrénica de control y de un conector para el recep-  posible desbloquearlo con la llave y mover la puerta manualmente;
tor del radiomando SMXI o SMXIS (opcionales). Las conexiones  también es posible utilizar el accesorio opcional: bateria compensa-
eléctricas hacia los dispositivos externos son sencillas gracias a la  dora PS124 que permite gjecutar algunas maniobras también si falla
utilizacion de “BLUEBUS”, una técnica que permite conectar diver-  la alimentacion de red.
La linea ROBUS esta compuesta de los productos cuyas diferencias principales se describen en la tabla 1.
Tabla 1: comparacion de las caracteristicas esenciales del motorreductor ROBUS
RB400 RB600 / RB600P RB1000 / RB250HS RB500HS
RB1000P
Limite de la hoja (m) 8 8 8 8 8
Limite de peso (kg) 400 600 1000 250 500
Alimentacion (V) 24 24 24 24 24
Consumo (A) 1,1 2,5 2,3 2,1 2,2
Potencia (W) 250 515 450 430 450
Velocidad (m/s) 0,34 0,31 0,28 0,4 0,43
Par maximo al arranque 12 Nm 18 Nm 27 Nm 9 Nm 13,2 Nm
Fuerza (N) 400 600 900 310 360
Ciclos de trabajo (ciclos/hora)
- longitud de hoja hasta 4 m 35 40 50 20 20
- longitud de hoja hasta 8 m 20 20 25 10 10
Grado de proteccion (IP) 44 44 44 44 44
Temp. de func. (C°) -20 + 50 -20 + 50 -20 + 50 -20 + 50 -20+ 50
Medidas (mm) 330 x 195 x 277h | 330 x 212 x 303h | 330 x 212 x 303h | 330 x 195 x 277h | 330 x 212 x 303h
Peso (kg) 8 11 13 8 11
Central RBA3/C RBAG/C RBAS/C RBA3/HS RBA3/HS
Nota: 1 kg = 9,81N, es decir, por ejemplo, 600N = 61 kg
€
S
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N
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‘ 330mm 212mm ‘
I 1 I 1
RB400/RB250HS =
195mm j
2.1) Limites de utilizacion
Los datos referidos a las prestaciones de los productos de la linea  incluso ocasionales, como la presencia de hielo que podria obstacu-
ROBUS estan indicados en el capitulo “8 Caracteristicas técnicas”  lizar el movimiento de la puerta.
y son los unicos valores que permiten la evaluacion correcta de la  Para una verificacion efectiva es absolutamente indispensable medir
idoneidad para su uso. la fuerza necesaria para mover la puerta a lo largo de toda su carrera
Por sus caracteristicas estructurales, los productos ROBUS son vy controlar que dicha fuerza no supere el “par nominal” indicado
adecuados para ser utilizados en puertas de corredera, segin los  en el capitulo “8 Caracteristicas técnicas” (se aconseja un margen
limites indicados en la tabla 2. del 50%, porque las condiciones climaticas adversas pueden pro-
vocar un aumento de las fricciones); asimismo, para establecer el
La real idoneidad del ROBUS, para automatizar una determinada  numero de ciclos/hora y los ciclos consecutivos hay que considerar
puerta de corredera, depende de los roces y de otros fendmenos, las indicaciones de la tabla 1.

/
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La longitud de la hoja permite determinar la cantidad maxima de ciclos por hora y de ciclos consecutivos, mientras que el peso permite
determinar el porcentaje de reduccion de los ciclos y la velocidad maxima admitida; por ejemplo, para el ROBUS 1000, si la hoja tiene
una longitud de 5 m admitira 33 ciclos/hora y 16 ciclos consecutivos, pero si la hoja pesa 700 kg hay que reducirlos al 50%, por lo que el
resultado es 16 ciclos/hora y unos 8 ciclos consecutivos, mientras que la velocidad maxima admitida es V4: répida. Para evitar recalenta-
mientos, la central incorpora un limitador de maniobras que se basa sobre el esfuerzo del motor y la duracion de los ciclos, interviniendo
cuando se supera el limite maximo. El limitador de maniobras también mide la temperatura ambiente, reduciendo aun mas las maniobras
si la temperatura es muy alta.

En el capitulo “8 Caracteristicas técnicas”, se indica una evaluacion de “durabilidad”, es decir la vida econdmica media del producto. El valor
esta muy influenciado por el coeficiente de desgaste de las maniobras, es decir la suma de todos los factores que intervienen en el desgas-
te. Para efectuar tal evaluacion, hay que sumar los coeficientes de desgaste de la tabla 4, y con el resultado total verificar en el grafico la
durabilidad calculada. Por ejemplo, ROBUS 1000 en una puerta de 650 kg, de 5 m de longitud, dotada de fotocélulas y sin otros elementos
de fatiga, obtiene un coeficiente de desgaste equivalente al 50% (30+10+10). Del gréfico, la durabilidad se estima en 80.000 ciclos.

Tabla 2: calculo de la duracién en relacién con el indice de dificultad de la maniobra

Indice de difi- | pp459 | RB600 | RB1000 | RB250HS | RB500HS Vida dtil en ciclos
cultad %
Peso de la hoja (kg)
Hasta 200 30 10 5 60 30
200 = 400 60 30 10 - 40
400 = 500 - 50 20 - 60 8 260.000 -
- - - - - ,9
500 + 600 30 S 240.000 \
600 = 800 - - 40 - - °
E 220.000
800 + 900 - - 50 - - p
e
900 + 1000 : : 60 - - = 200000 \
Longitud hoja (m) 180.000 \
Hasta 4 10 10 5 15 15 160.000 \
4+6 20 20 10 25 25 140.000
6+8 35 35 20 40 35 120.000 \
8+ 10 - - 35 - - 100.000 \\
10 +12 - - 50 - - 80.000
Otros elementos de esfuerzo
(para considerar si su probabilidad es superior al 10%) 60.000 \\
Temperatura 10 10 10 10 10 40.000 -
ambiente supe- 20.000 N
rior a 40 °C o )
inferior a 0 °C, o 0
bien humedad PN S SN N I S N S NS
superior al 80% S 8§ 8 2 8 8 R 8 8 8
Presencia de 15 15 15 15 15 -
polvo o arena indice de dificultad %
Presencia de 20 20 20 20 20
salinidad
Interrupcion de 15 15 10 20 20
maniobra por
fotocélula
Interrupcion de 25 25 20 30 30
maniobra por Alt
Velocidad 20 20 15 25 25
superior a “L4
rapido”
Arranque activo 25 25 20 25 25
Total indice de dificultad %:
Nota: si el indice de dificultad supera el 100%, las condiciones superan el limite de aceptabilidad: se recomienda el uso de un modelo
de tamanfo superior.

N
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2.2) Instalacion tipica
La figura 2 muestra la instalacion tipica de la automatizacion de una puerta de corredera utilizando el ROBUS.

A
D 2 (o3 F

1 Selector de llave 8 Banda sensible secundaria montada en el ele-
2 Fotocélulas en columna mento fijo (opcional)
3 Fotocélulas 9 Luz intermitente con antena incorporada
4 Banda sensible principal montada en el ele- 10 ROBUS

mento fijo (opcional) 11 Soporte de fin de carrera de “Cierre”.
5 Banda sensible principal montada en el ele- 12 Banda sensible secundaria montada en el ele-

mento maovil mento mavil (opcional)
6 Soporte de fin de carrera de “Apertura”. 13 Transmisor

7 Cremallera

- /
/2.3) Lista de cables R

En la instalacion tipica de la figura 2 se indican también los cables necesarios para las conexiones de los diversos dispositivos; en la tabla 3
se indican las caracteristicas de los cables.

A Los cables utilizados deben ser adecuados para el tipo de instalacion; por ejemplo, se aconseja un cable tipo HO3VV-F para
instalacion en ambientes internos o HO7RN-F para instalaciones exteriores.

Tabla 3: lista de cables

Conexion Tipo de cable Longitud maxima admitida

A: Linea eléctrica de alimentacion 1 cable 3x1,5mm? 30m (nota 1)

B: Luz intermitente con antena 1 cable 2x0,5mm? 20m

1 cable blindado tipo RG58 20 m (aconsejado menos de 5 m)

C: Fotocélulas 1 cable 2x0,5mm? 30m (nota 2)

D: Selector de llave 2 cables 2x0,5mm? (nota 3) 50m

E: Bandas sensibles montadas en elemento fijo | 1 cable 2x0,5mm? (nota 4) 30m

F: Bandas sensibles montadas en elemento maévil | 1 cable 2x0,5mm? (nota 4) 30m (nota 5)

Nota 1: si el cable de alimentacién es mas largo de 30 m debe tener una seccién mas grande, por ejemplo 3x2,5mm? y es necesario
procurar una puesta a tierra de seguridad cerca del automatismo.

Nota 2: si el cable “BLUEBUS” es mas largo de 30m, hasta un maximo de 50m, se necesita un cable 2x1mm?2.

Nota 3: Ios dos cables 2x0,5mm? pueden sustituirse con un solo cable 4x0,5mm?.

Nota 4: si se incorpora mas de una banda véase el capitulo “7.3.2 Entrada STOP” para el tipo de conexidon aconsejada

Nota 5: para la conexion de las bandas sensibles montadas en los elementos mdviles de las puertas de corredera, hay que utilizar dispo-
sitivos oportunos que permitan la conexion también con la puerta en movimiento.

N /
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3) Instalacion

\ las presentes instrucciones.

/ A El ROBUS debe ser instalado por personal cualificado, respetando las leyes, normas y reglamentos y las indicaciones de

/

3.1) Controles preliminares

Antes de comenzar con la instalacion del ROBUS es necesario efec-
tuar los siguientes controles:

e Controle que todo el material a utilizar esté en perfectas condicio-
nes, sea adecuado para su uso y que respete las normas.
Controle que la estructura de la puerta sea adecuada para su
automatizacion.

Controle que el peso y las dimensiones de la hoja respeten los limi-
tes de utilizacion indicados en el capitulo “2.1 Limites de utilizacion”
Controle, comparando con los valores indicados en el capitulo “8
Caracteristicas técnicas”, que la fuerza necesaria para poner en
movimiento la puerta sea inferior a la mitad del “Par maximo”, y
que la fuerza necesaria para mantener la puerta en movimiento,
sea inferior a la mitad del “Par nominal”’; se aconseja un margen
del 50% sobre las fuerzas, porque las condiciones climaticas
adversas pueden aumentar las fricciones.

Controle que a lo largo de toda la carrera de la puerta, tanto de
cierre como de apertura, no haya puntos con mayor friccion.
Controle que no exista el peligro de que la hoja se descarrille y de
que se pueda salir de las guias

Compruebe la robustez de los topes mecanicos de sobrerrecorri-
do, controlando que no se produzcan deformaciones tampoco si
la puerta golpeara con fuerza contra el tope.

Controle que la puerta esté bien equilibrada, es decir que no se
mueva al dejarla detenida en cualquier posicion.

Controle que la zona de fijacion del motorreductor no pueda
inundarse; de ser oportuno, monte el motorreductor levantado del

piso.
-

e Controle que la zona de fijacion del motorreductor permita el des-
bloqueo y una maniobra manual facil y segura.

e Controle que los puntos de fijacion de los distintos dispositivos se
encuentren en zonas protegidas de chogues y que las superficies
sean suficientemente firmes.

® Los componentes del automatismo no deben quedar sumergidos
en agua ni en otras substancias liquidas.

e No coloque el ROBUS cerca de llamas o fuentes de calor; en
atmosferas con riesgo de explosion, muy acidas o salinas; porque
el ROBUS podria arruinarse y tener problemas de funcionamiento
0 generar situaciones peligrosas.

e Si hubiera un portillédn de paso en la misma hoja o una puerta en la
zona de movimiento de la hoja, asegurese de que no obstaculice
la carrera normal e incorpore un sistema de interbloqueo oportuno
€en su caso.

e Conecte la central a una linea de alimentacion eléctrica dotada de
puesta a tierra de seguridad.

e | a linea de alimentacion eléctrica debe estar protegida por un
dispositivo magnetotérmico y diferencial adecuado.

e En la linea de alimentacion de la red eléctrica hay que montar un
dispositivo de desconexidon de la alimentacion (con categoria de
sobretension lll, es decir distancia entre los contactos de 3,5 mm
como minimo) u otro sistema equivalente, por ejemplo una toma y
una clavija. Si el dispositivo de desconexion de la alimentaciéon no
estd cerca del automatismo, cologue un sistema de bloqueo a fin
de evitar la conexion accidental o no autorizada.

/
~

3.2) Fijacion del motorreductor

Si ya existe la superficie de apoyo, el motorreductor se fija directa-

mente sobre la superficie utilizando elementos adecuados, por ejem-

plo tacos de expansion. Por el contrario, para fijar el motorreductor:

1. Efectle la excavacidon para una cimentacion de dimensiones
adecuadas, utilizando como referencia las cotas indicadas en la
Figura 3

2. Haga llegar uno o varios tubos para pasar los cables eléctricos,
como muestra la Figura 4.

3. Ensamble las dos grapas en la placa de cimentacion colocando una
tuerca abajo y una encima de la placa; la tuerca debajo de la placa

se enrosca como se muestra en la Figura 5, a fin de que la parte
roscada sobresalga en torno a 25+35 por encima de la placa.

4. Realice la colada de hormigdn y, antes de que comience a fraguar,

cologue la placa de cimentacion segun las cotas indicadas en la
figura 3; compruebe que quede paralela a la hoja y perfectamente
nivelada. Espere a que el hormigén fraglie completamente.

5. Quite las 2 tuercas superiores de la placa y apoye el motorreduc-

tor; compruebe que quede perfectamente paralelo respecto de
la hoja y después enrosque ligeramente las 2 tuercas y arandelas
entregadas, como muestra la figura 7.

/
~
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Si la cremallera esta instalada, una vez fijado el motorreductor, ajuste

los tornillos sin cabeza de regulacion, como muestra la figura 8, a fin

de colocar el pifion del ROBUS a la altura justa, dejando 1+2mm de

huelgo desde la cremallera. Por el contrario, para fijar la cremallera:

6. Desbloguee el motorreductor tal como indicado en el parrafo
“Desbloqueo y movimiento manual” en el capitulo “Instrucciones
y advertencias para el usuario del motorreductor ROBUS”.

7. Abra completamente la puerta, apoye sobre el pifidn el primer
tramo de cremallera y controle que el comienzo de la cremallera
corresponda con el comienzo de la puerta, tal como muestra
la figura 9. Controle que entre el pifidn y la cremallera haya un
huelgo de 1+2, después fije la cremallera a la hoja utilizando los
elementos adecuados.

A Para evitar que el peso de la hoja pueda cargar sobre el motorre-
ductor, es importante que entre la cremallera y el piiién haya un
huelgo de 1+2 mm tal como muestra la figura 10.

8. Haga deslizar la hoja y utilice siempre el pifion como referencia para
fijar los demas elementos de la cremallera.
Corte la parte excedente del Ultimo tramo de la cremallera.
. Abra y cierre varias veces la puerta, comprobando que la cremallera
se deslice alineada al pifidn, con una desalineacion maxima de 5
mm, y que a todo lo largo se haya respetado un huelgo de 1+2 mm
entre el pifidn y la cremallera.
Apriete con fuerza las tuercas de fijacion del motorreductor a fin de
que quede fijado firmemente al piso; cubra las tuercas de fijacion
con las tapas correspondientes, figura 11.

11.

12. Fije los soportes de fin de carrera tal como indicado a continuacion

(para las versiones RBBOOP y RB1000P fije los soportes segun las

instrucciones del parrafo “3.3 Fijacion de los soportes de fin de carre-

ra en las versiones con fin de carrera de proximidad inductivo”):

e Cologue la puerta manualmente en posicion de apertura dejando
por lo menos 2 - 3 cm de distancia desde el tope mecanico.

¢ Deslice el soporte sobre la cremallera en la direccion de apertura
hasta que se active el fin de carrera. Entonces, adelante el sopor-
te unos 2cm y después fijelo a la cremallera con los tornillos sin
cabeza correspondientes, véase figura 12.

® Proceda de igual manera para el fin de carrera de cierre.

Bloguee el motorreductor tal como indicado en el parrafo “Desblo-

queo y movimiento manual” en el capitulo “Instrucciones y adver-

tencias para el usuario”.

13.

3.3) Fijacion de los soportes de fin de carrera en las versiones con fin de carrera de proximidad inductivo

Para las versiones RB600OP y RB1000P, que utilizan el fin de carrera
de proximidad inductivo, hay que fijar los soportes de fin de carrera
como se explica a continuacion.

1. Coloque la puerta manualmente en posicion de apertura dejando
por lo menos 2 - 3cm de distancia desde el tope mecanico.

2. Deslice el soporte sobre la cremallera en la direccion de apertura
hasta que el led correspondiente se apague, tal como en la figura
13. Entonces, adelante el soporte unos 2 cm y después fijelo a la
cremallera con los tornillos sin cabeza correspondientes.

3. Coloque la puerta manualmente en posicion de cierre dejando
por lo menos 2 - 3cm de distancia desde el tope mecanico.

4. Deslice el soporte sobre la cremallera en la direcciéon de cierre
hasta que el led correspondiente se apague. Entonces, adelante
el soporte unos 2 cm y después fiielo a la cremallera con los
tornillos sin cabeza correspondientes.

A En el fin de carrera de proximidad inductivo la distancia
ideal del soporte esta comprendida entre 3 y 8 mm, como
muestra la figura 14.

2
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3.4) Instalacion de los diferentes dispositivos
Instale los demas dispositivos siguiendo las instrucciones correspondientes. Controle en el parrafo “3.6 Descripcion de las conexiones eléc-
tricas” y en la figura 2, los dispositivos que pueden conectarse al ROBUS.

~

3.5) Conexiones eléctricas

Las conexiones eléctricas deben efectuarse sin tension

en la instalacion y, en su caso, con la bateria compensadora
desconectada.
1. Para desmontar la tapa de proteccion y acceder a la central

electronica de control del ROBUS quite el tornillo del costado y
extraiga la tapa tirando de ella hacia arriba.

. Quite la membrana de goma que cierra €l agujero para la entrada de

los cables e introduzca todos los cables de conexion hacia los dis-
tintos dispositivos, dejandolos 20+30 cm mas largos de lo necesario.
Véase la tabla 5 para el tipo de cable y la figura 2 para las conexiones.

. Con una brida redna todos los cables que entran en el motorre-

ductor. Coloque la brida un poco mas abajo del agujero de entra-
da de los cables. En la membrana de goma, corte un agujero un

poco mas estrecho que el diametro de los cables recogidos e
introduzca la membrana a lo largo de los cables hasta la brida;
entonces, vuelva a colocar la membrana en el alojamiento del
aguijero para el paso de los cables. Coloque otra brida para reco-
ger los cables un poco mas arriba de la membrana.

. Conecte el cable de alimentacion en el borne correspondiente,

véase figura 15, y con una brida bloquee el cable en el primer
anillo sujetacable.

5. Conecte los demas cables segun el esquema de la figura 17. Para

una mayor comodidad los bornes pueden extraerse.

6. Una vez concluidas las conexiones, bloquee con bridas los cables

reunidos en el segundo anillo sujetacables, la parte sobrante del
cable de la antena se bloquea a los demas cables con otra brida,
como muestra la figura 16.

/
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k Para la conexion de 2 motores en hojas contrapuestas, véase el parrafo “7.3.5 ROBUS en modo Slave”.
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3.6) Descripcion de las conexiones eléctricas

En este parrafo hay una breve descripcion de las conexiones eléc-
tricas; otras informaciones en el parrafo “7.3 Instalacion y desinsta-
lacién de dispositivos”.

FLASH: salida para la luz intermitente “LUCYB” o similar sdlo con la
bombilla de 12V maximo 21W.

S.C.A.: salida “Indicador Luminoso Cancela Abierta”; es posible
conectar una bombilla de 24V, maximo 4W. También puede pro-
gramarse para otras funciones; véase el parrafo “7.2.3 Funciones
segundo nivel”

BLUEBUS: en este borne se pueden conectar los dispositivos
compatibles; todos los dispositivos se conectan en paralelo con dos
conductores solos por los que transitan tanto la alimentacion eléc-
trica como las sefales de comunicacion. Para mas informaciones
sobre BLUEBUS véase el parrafo “7.3.1 BLUEBUS”.

STOP: entrada para los dispositivos que bloquean o detienen
la maniobra que se esta ejecutando; con soluciones oportunas

pueden conectarse en la entrada contactos tipo “Normalmente
Cerrado”, “Normalmente Abierto” o dispositivos de resistencia cons-
tante. Para mas informaciones sobre STOP véase el parrafo “7.3.2
Entrada STOP”.

P.P.: entrada para dispositivos que controlan el movimiento; es
posible conectar contactos tipo “Normalmente Abierto”.

OPEN : entrada para dispositivos que accionan el movimiento de
apertura sola; es posible conectar contactos tipo “Normalmente
Abierto”.

CLOSE: entrada para dispositivos que accionan el movimiento
de cierre solo; es posible conectar contactos tipo “Normalmente
Abierto”.

ANTENA: entrada de conexidn de la antena para receptor (la antena
esta incorporada en LUCY B).

4)

Controles finales y puesta en marcha

Antes de comenzar el control y de poner en marcha la automatizacion, se aconseja colocar la puerta en la mitad de su carrera para que

pueda abrirse o cerrarse libremente.

Y4

4.1) Seleccion de la direccion

De acuerdo con la posicion del motorreductor respecto de la puerta,
es necesario elegir la direccion de la maniobra de apertura; si para
abrirse la hoja debe moverse hacia la izquierda, desplace el selector
hacia la izquierda, tal como indicado en la figura 18, si para abrirse
la puerta debe moverse hacia la derecha, coloque el selector hacia
la derecha, tal como indicado en la figura 19.

Ll
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4.2) Conexion de la alimentacion

La conexion de la alimentacion al ROBUS debe ser hecha
por personal técnico experto y cualificado, que posea los
requisitos exigidos y respetando las normas, leyes y regla-
mentos.

Ni bien se conecta la tension al ROBUS, se aconseja realizar algunos

controles sencillos:

1. Controle que el led BLUEBUS destelle regularmente con una
frecuencia de un destello por segundo.

2. Controle que también destellen los leds de las fotocélulas (tanto
en TX como en RX); no es importante el tipo de destello, depende
de otros factores.

3. Controle que la luz intermitente conectada a la salida FLASH y la
luz indicadora conectada a la salida S.C.A. estén apagadas.

Si asi no fuera, se aconseja apagar inmediatamente la alimentacion

de la central y controlar con mayor atencion las conexiones eléctri-

cas.

Otras informaciones Utiles para la busqueda y el diagndstico de las

averias se encuentran en el capitulo “7.6 Solucion de los problemas”

/
~
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4.3) Aprendizaje de los dispositivos

Después de concluir la conexion de la alimentacion, hay que hacer que la central reconozca los dispositivos conectados en las entradas
BLUEBUS y STOP. Antes de esta etapa los leds L1 y L2 destellan indicando que se ha de efectuar el aprendizaje de los dispositivos.

-

. Pulse y mantenga pulsados los botones [A] y [Set]

/]

2. Suelte los botones cuando los leds L1 y L2 comiencen a destellar muy rapidamente (transcurridos

alrededor de 3s)

3. Espere algunos segundos a que la central concluya el aprendizaje de los dispositivos.

comenzar a destellar los leds L3 y L4).

4. Al concluir el aprendizaje, el led STOP debe quedar encendido y los leds L1 y L2 se apagaran (podrian «\

La etapa de aprendizaje de los dispositivos conectados puede repetirse en cualgquier momento, incluso después de la instalacion, por ejem-

k plo si se afiade un dispositivo; para efectuar un nuevo aprendizaje véase el parrafo “7.3.6 Aprendizaje de otros dispositivos”.

AN
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4.4) Aprendizaje de la longitud de la hoja

puntos de deceleracion y el punto de apertura parcial.
1. Pulse y mantenga pulsados los botones [Set] v [V]

Después del aprendizaje de los dispositivos comenzaran a destellar los leds L3 y L4; esto significa que es necesario que la central reconozca
la longitud de la hoja (distancia desde el fin de carrera de cierre al fin de carrera de apertura); dicha medida es necesaria para calcular los

2. Suelte los botones cuando comience la maniobra (transcurridos unos 3s)

3. Controle que la maniobra sea una apertura, por el contrario presione el botéon [Stop] y lea con mayor aten-
cion el parrafo “4.1 Seleccion de la direccion”; entonces repita desde el punto 1.

tamente después comienza la maniobra de cierre.

4. Espere a que la central complete la maniobra de apertura hasta llegar al fin de carrera de apertura; inmedia-

6. Espere a que la central complete la maniobra de cierre.

Permite configurar:
¢ |a “ralentizacion” en apertura y cierre a 10 cm;

informacion en el capitulo “Solucidn de problemas”.

Reconocimiento de la longitud de la hoja modo 2 para los modelos 250HS y 500HS

e El “setup de velocidad del motor” de apertura y cierre al 100% (modo rapidisimo, ver tabla 8).

Este modo de funcionamiento se activa durante la fase de reconocimiento de los dispositivos pulsando las teclas [Stop] y [Close] mas de 8
segundos. Pasados los 8 segundos, el parpadeo de los leds L1y L2 se vuelve rapidisimo; soltar entonces las teclas [Stop] y [Close].

Si asf no fuera, se aconseja apagar inmediatamente la alimentacion de la central y controlar con mayor atencion las conexiones eléctricas. Mas

~

/
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/4.5) Control del movimiento de la puerta

Después del aprendizaje de la longitud de la hoja se aconseja efectuar

algunas maniobras para verificar el movimiento correcto de la puerta.

1. Pulse el botén [Open] para accionar una maniobra de “Abrir”; con-
trole que la puerta se abra normalmente sin cambios de velocidad;
solamente cuando la puerta esta entre 50cm y 70 cm del fin de
carrera de apertura debera desacelerar y detenerse, por la activa-
cién del fin de carrera, a 2+3 cm del tope mecanico de apertura.

2. Pulse el botén [Close] para accionar una maniobra de “Cerrar”;
controle que la puerta se cierre normalmente sin cambios de
velocidad; solamente cuando la puerta esta entre 50cm y 70 cm

. Durante las maniobras controle que la luz intermitente destelle con

intervalos de 0,5s encendido y 0,5s apagado. En su caso, controle
también los destellos de la luz indicadora conectada al borne
S.C.A.: destello lento durante la apertura y rapido durante el cierre.

. Realice varias maniobras de apertura y cierre a fin de observar

posibles defectos de montaje y de regulacion u otras irregularida-
des, por ejemplo puntos de mayor friccion.

. Controle que la fijacion del motorreductor ROBUS, de la crema-

llera 'y de los soportes de fin de carrera sean firmes, estables y
adecuadamente resistentes también durante las aceleraciones o
deceleraciones violentas del movimiento de la puerta

del fin de carrera de cierre debera desacelerar y detenerse, por la
activacion del fin de carrera, a 2+3 cm del tope mecanico de cierre.

N

/

4.6) Funciones predeterminadas

La central de control del ROBUS dispone de algunas funciones pro-
gramables; tales funciones se regulan en fabrica con una configura-
k cion que deberia satisfacer la mayoria de las automatizaciones; sin

embargo, las funciones pueden maodificarse en cualquier momento
mediante un procedimiento de programacion oportuno; a tal fin
véase el parrafo “7.2 Programaciones”.

/

/

4.7) Receptor

Para el accionamiento a distancia del ROBUS, la central de control
incorpora el enchufe SM para radiorreceptores tipo SMX| o SMXIS.
Para mas informaciones, consulte el manual de instrucciones del
receptor. Para conectar el receptor, ejecute la operacion indicada en
la figura 22. En la tabla 4, se describe la asociacion entre la salida
del receptor y la orden que el ROBUS cumplira:

Tabla 4: mandos con transmisor

Salida N°1 Mando “P.P.” (Paso a Paso)
Salida N°2 Mando “Apertura parcial”
Salida N°3 Mando “Abrir”

Salida N°4 Mando “Cerrar”

N

~

5) Ensayo y puesta en servicio

Esta es la etapa mas importante de la realizacion del automatismo
a fin de garantizar su maxima seguridad. El ensayo también puede
utilizarse como control periddico de los dispositivos que componen
el automatismo.

El ensayo de toda la instalacion debe ser efectuado por
personal cualificado y experto que debera establecer los

ensayos previstos de acuerdo con los riesgos presentes y
controlar que se respeten las leyes, normativas y reglamen-
tos, especialmente todos los requisitos de la norma EN 12445
que establece los métodos de ensayo de los automatismos
para puertas.

10 — Espanol
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5.1) Ensayo

Cada componente del automatismo, por ejemplo bandas neumaticas,

fotocélulas, parada de emergencia, etc., exige un fase de ensayo

especifica; por dicha razon se deberan seguir los diferentes procedi-

mientos indicados en los manuales de instrucciones respectivos. Para

el ensayo del ROBUS ejecute la siguiente secuencia de operaciones:

1. Controle que hayan sido respetadas estrictamente las indicacio-
nes dadas en este manual y especialmente aquellas del capitulo
“1 Advertencias”;

2. Desbloquee el motorreductor tal como indicado en el parrafo
“Desblogueo y movimiento manual” en el capitulo “Instrucciones
y advertencias para el usuario del motorreductor ROBUS”.

3. Controle que sea posible abrir y cerrar manualmente la puerta
con una fuerza que no supere 390N (alrededor de 40kg).

4. Bloqueo del motorreductor.

5. Utilizando los dispositivos de mando o de parada previstos (selec-
tor de llave, botones de mando o transmisores), efectle ensayos

de apertura, cierre y parada de la puerta y compruebe que €l
comportamiento sea el previsto.

6. Controle uno por uno el funcionamiento correcto de todos los dis-
positivos de seguridad incorporados en la instalacion (fotocélulas,
bandas sensibles, parada de emergencia, etc.), comprobando
que el comportamiento de la puerta corresponda al previsto.
Cada vez que un dispositivo se acciona, el led “BLUEBUS” en la
central debe emitir 2 destellos mas rapidos, confirmando que la
central reconoce el evento.

7. Si las situaciones peligrosas causadas por el movimiento de la
puerta se han prevenido limitando la fuerza de impacto, hay que
medir la fuerza de acuerdo con la disposicidon de la norma EN
12445, Si la regulacion de la “Velocidad” y el control de la “Fuer-
za del motor” se usan como una ayuda del sistema para reducir
la fuerza de impacto, pruebe y busque la regulacion que dé los
mejores resultados.

-
/5.2) Puesta en servicio

La puesta en servicio puede llevarse a cabo sélo después de haber

efectuado correctamente todas las etapas de ensayo del ROBUS y

de los demas dispositivos montados. Esta prohibida la puesta en

servicio parcial o en situaciones “precarias”.

1. Realice y conserve durante al menos 10 afios el expediente técni-
co de la automatizacion que debera incluir como minimo: el dibu-
jo de conjunto de la automatizacion, esquema de las conexiones
eléctricas, andlisis de los riesgos y soluciones adoptadas, decla-
racion de conformidad del fabricante de todos los dispositivos
utilizados (para el ROBUS utilice la Declaracion de conformidad
CE adjunta); copia del manual de instrucciones de uso y del plan
de mantenimiento del automatismo.

2. Aplique a la puerta una placa con los siguientes datos: tipo de automa-
tizacion, nombre y direccion del fabricante (responsable de la “puesta

k en servicio”), nimero de matricula, aho de fabricacion y marcado “CE”.

J

\

3. Aplique de manera permanente, cerca de la puerta, una etiqueta
0 una placa que indique las operaciones para el desbloqueo vy la
maniobra manual.

4. Prepare y entregue al duefio de la automatizacion la declaracion
de conformidad correspondiente.

5. Prepare y entregue al duefo el “Manual de instrucciones y adver-
tencias para el uso de la automatizacion”.

6. Prepare y entregue al duefio el plan de mantenimiento de la
automatizacion (que debe incluir todas las prescripciones sobre
el mantenimiento de cada dispositivo).

7. Antes de poner en funcionamiento la automatizacion, informe
adecuadamente y por escrito al duefo (por ejemplo en el manual
de instrucciones y advertencias para el uso de la automatizacion)
acerca de los peligros y los riesgos presentes.

6) Mantenimiento y desguace

( En este capitulo se mencionan las informaciones para realizar el plan de mantenimiento y el desguace del ROBUS.

/

6.1) Mantenimiento

Para que el nivel de seguridad sea constante y para garantizar la
duracién maxima de la automatizacion, es necesario hacer un man-
tenimiento habitual; a tal fin el ROBUS dispone de un contador de
maniobras y de un sistema de sefalizacion de peticion de manteni-
miento; véase el parrafo “7.4.3 Aviso de Mantenimiento”.

AEI mantenimiento debe efectuarse respetando las pres-
cripciones en materia de seguridad de este manual y segun
las leyes y normativas vigentes.

Para los demas dispositivos diferentes del ROBUS siga las instruc-
ciones mencionadas en los planes de mantenimiento correspon-
dientes.

N

N\

1. El ROBUS requiere que se efectie un mantenimiento progra-
mado antes de transcurridos 6 meses 0, como maximo, 20.000
maniobras a partir del mantenimiento anterior.

2. Desconecte cualquier fuente de alimentacion eléctrica, incluidas
las baterias compensadoras.

3. Compruebe las condiciones de todos los materiales que com-
ponen la automatizacion, controlando especialmente los fené-
menos de corrosion y oxidacion de las piezas de la estructura;
sustituya las piezas que no sean lo suficientemente seguras.

4. Controle el desgaste de las piezas en movimiento: pifién, crema-
llera y todas las piezas de la hoja, sustituya las piezas gastadas.

5. Conecte las fuentes de alimentacion eléctrica y ejecute todos los
ensayos y controles previstos en el parrafo “5.1 Ensayo”.

/

6.2) Eliminacion del producto

Este producto forma parte de la automatizacion; por consi-
guiente, debera ser eliminado junto con ésta.

Al igual que para las operaciones de instalacion, también al final de
la vida Util de este producto, las operaciones de desguace deben ser
efectuadas por personal experto.

Este producto esta formado por varios tipos de materiales: algunos
pueden reciclarse y otros deben eliminarse. Es necesario informar-
se sobre los sistemas de reciclado o eliminacion previstos por las
normativas vigentes en el territorio para esta categoria de producto.

{ATENCION! - Algunas partes del producto pueden contener sus- \
tancias contaminantes o peligrosas que, de abandonarlas en el
medio ambiente, podrian ejercer efectos perjudiciales en el medio
ambiente y la salud humana.

Como lo indica el simbolo que aparece al lado, esta

prohibido eliminar este producto junto con los dese-

chos domésticos. Realice la recogida selectiva para la

eliminacion, segun las normativas vigentes locales, o

bien entregue el producto al vendedor cuando com-

pre un nuevo producto equivalente.

{ATENCION! - Las reglas locales pueden prever sanciones impor-
tantes en caso de eliminacion abusiva de este producto. -
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Otras informaciones

( En este capitulo se trataran las posibilidades de programacion, personalizacion, diagnéstico y busqueda de las averias sobre el ROBUS.

/

N

7.1) Botones de programacion

En la central de control del ROBUS hay 3 botones que pueden
utilizarse para el accionamiento de la central durante los ensayos o
para las programaciones:

Open El botén “OPEN” permite accionar la apertura de la puerta o desplazar hacia
A arriba el punto de programacion
Stop El botdn “STOP” permite detener la maniobra; al presionarlo durante mas de
Set 5 segundos, permite entrar en programacion.
Close El botén “CLOSE” permite accionar €l cierre de la puerta o desplazar hacia
v abajo el punto de programacion

)

7.2) Programaciones

En la central de control del ROBUS hay algunas funciones progra-
mables; las funciones se regulan con los 3 botones situados en la
central: [A] [Set] [V] v se visualizan a través de los 8 leds: L1....L8.
Las funciones programables disponibles en el ROBUS estan dis-

Primer nivel: funciones regulables en modo ON-OFF (activo o des-
activado); en este caso, cada led L1....L8 indica una funcién; si esta
encendido, la funcidn esta activa, si esta apagado, la funcion esta
desactivada; véase la tabla 5.

puestas en 2 niveles:

Segundo nivel: parametros regulables en una escala de valores
(valores de 1 a 8); en este caso cada led L1....L8 indica el valor
regulado entre los 8 valores posibles; véase la tabla 7.

AN

N
/

7.2.1) Funciones de primer nivel (funciones ON-OFF)

Tabla 5: lista de las funciones programables: primer nivel

Led

Funcion

Descripcion

L1

Cierre automatico

Esta funcién permite un cierre automatico de la puerta después del tiempo de pausa programado, de
fabrica el Tiempo Pausa esta configurado en 30 segundos, pero puede modificarse en 5, 15, 30, 45, 60,
80, 120 y 180 segundos. Si la funcion esta desactivada, el funcionamiento es “semiautomatico”.

L2

Cerrar Después de
Fotocélula

Esta funcion permite tener la puerta abierta solo durante el tiempo necesario para el transito, en efecto,
la activacion de “Foto” provoca siempre un cierre automatico con un tiempo de pausa de 5s
(independientemente del valor programado).

El comportamiento cambia segun si se activa o no la funcion de “Cierre Automatico”.

Con “Cierre Automatico” desactivado: la puerta siempre alcanza la posicion de apertura total (aunque
si la Fotocélula queda descubierta antes). Al quedar la fotocélula descubierta se provoca el cierre
automatico con una pausa 5s.

Con “Cierre Automatico” activo: la maniobra de apertura se detiene inmediatamente después de que
las fotocélulas quedan descubiertas y, transcurridos 5 seg, comenzara la maniobra de cierre.

La funcion “Cerrar después de Fotocélula” siempre se deshabilita en las maniobras interrumpidas por un
mando de Stop. Si la funcidn “Cerrar después de fotocélula” no esta activa el tiempo de pausa sera
aquel programado, o no se producira el cierre automatico si la funcion no esta activa.

L3

Cerrar Siempre

La funcion “Cerrar Siempre” se activa provocando un cierre cuando al volver la alimentacion se detecta
que la puerta esta abierta. Por motivos de seguridad, la maniobra es antecedida de 5s de destello
previo. Si la funcién esta desactivada, al volver la alimentacion la puerta quedara detenida.

L4

Stand-By

Esta funcion permite reducir al maximo los consumos; es util durante el funcionamiento con la bateria
compensadora. Si esta funcion esta activa, después de 1 minuto del final de la maniobra, la central
apaga la salida BLUEBUS (y, por tanto, los dispositivos) y todos los leds, salvo el led BLUEBUS que
destellara mas lentamente. Cuando reciba un mando, la central reanudara el funcionamiento. Si la
funcion estd desactivada, los consumos no disminuiran.

L5

Punto de arranque

Activando esta funcion se desactiva la aceleracion gradual en cada comienzo de maniobra; permite obtener la
fuerza maxima de arranque y es Util donde existen grandes fricciones estaticas, por ejemplo en caso de nieve
0 hielo que bloqueen la puerta. Si el punto de arranque no esta activo, comienza con una aceleracion gradual.

L6

Destello previo

Con la funcion de destello previo se anade una pausa de 3s entre el encendido de la luz intermitente y el
comienzo de la maniobra, para advertir anticipadamente acerca de la situacion de peligro. Si el destello
previo esta desactivado, el encendido de la luz intermitente coincide con el comienzo de la maniobra.

L7

“Cerrar” se convierte en
“Abrir Parcial”

Activando esta funcién, todos los mandos “cerrar” (entrada “CLOSE” o mando radio “cerrar”) activan
una maniobra de apertura parcial (véase led L6 en la tabla 7).

L8

Modo “Slave” (esclavo)

Activando esta funcion, el ROBUS se convierte en “Slave” (se esclaviza): asi es posible sincronizar el
funcionamiento de 2 motores montados en dos hojas contrapuestas, en las que un motor funciona
como Master y el otro como Slave; para mas detalles véase el parrafo “ 7.3.5 ROBUS en modo “Slave”.

Durante el funcionamiento normal del ROBUS, los leds L1....L8 estan encendidos o apagados de acuerdo con el estado de la funcion que

k estos representan, por ejemplo L1 esta encendido si la funcion “Cierre automatico” esta activa.

AN
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7.2.2) Programacion de primer nivel (funciones ON-OFF)
Todas las funciones del primer nivel estan configuradas de fabrica en “OFF”, pero pueden cambiarse en cualquier momento, tal como indi-
cado en la tabla 6. Tenga cuidado al efectuar este procedimiento porque hay un tiempo maximo de 10s entre que se presiona un botén y el
otro, en caso contrario, el procedimiento termina automaticamente, memorizando las modificaciones hechas hasta ese momento.
1. Pulse y mantenga pulsado el botén [Set] durante unos 3s A4
3s
2. Suelte el botén [Set] cuando el led L1 empiece a destellar NIV 4
L1 SET
3. Pulse los botones [A] o [¥] para pasar del led intermitente al led que representa la funcion a modificar v4 Y4
(a]o (] ™K
4. Pulse el botdn [Set] para cambiar el estado de la funcion (destello breve = OFF; destello prolongado = ON) L Z SN (5/ NIV
SET| T\ AN
5. Espere 10s para salir de la programacion por conclusion del tiempo maximo
é:@ 10s
\ Nota: los puntos 3y 4 pueden repetirse durante la misma etapa de programacion para colocar en ON u OFF las demas funciones j
/7.2.3 Funciones de segundo nivel (parametros regulables) \
Led de entrada | Parametro Led (nivel) | Valor Descripcion
L1 5 segundos
L2 15 segundos
L1 Tiempo L3 30 segundos Regula el tiempo de pausa, es
Pausa L4 45 segundos decir el tiempo antes del cierre
L5 60 segundos automatico. Tiene efecto solo si el
L6 80 segundos cierre automatico esta activo
L7 120 segundos
L8 180 secondi
L1 Abrir - stop - cerrar - stop
L2 Abrir - stop - cerrar - abrir
L3 Abrir - cerrar - abrir - cerrar
L2 Funcion P.P. L4 Comunitario Regula la secuencia de mandos
L5 Comunitario 2 (mas de 2” se detiene) asociados a la entrada P.P. o al 1°
L6 Paso a Paso 2 (menos de 2” provoca apertura par- | mando por radio.
cial)
L7 Hombre muerto
L8 Apertura “semiautomatica”, cierre “Hombre muerto”
L1 Muy lenta
L2 Lenta
L3 Media Regula la velocidad del motor
L3 Velocidad del | L4 Répida durante la carrera normal.
Motor L5 Muy répida MOD. 250HS / 500HS: valor de
L6 Rapidisima fabrica = L5
L7 Abrir “répido”; cerrar “lento”
L8 Abrir “rapidisimo”, Cerrar “rapido”
L1 Funcidn “Indicador Cancela Abierta”
L2 Activa si la puerta esta cerrada Regula la funcién asociada a la
L3 Activa si la puerta esta abierta salida S.C.A. (con cualquier funcién
L4 Salida S.C.A. L4 Activa con salida radio N°2 asociada, la salida, cuando esta
L5 Activa con salida radio N°3 activa, suministra una tension de
L6 Activa con salida radio N°4 24V -30 +50% con una potencia
L7 Indicador Mantenimiento maxima de 4W)
L8 Electrocerradura
L1 Puerta “muy ligera” Regula el sistema de control de la
L2 Puerta muy ligera fuerza del motor para adecuarlo al
L3 Puerta ligera peso de la puerta. El sistema de
L5 Fuerza del L4 Puerta medio-ligera control de la fuerza también mide la
motor L5 Puerta “medio-pesada” temperatura ambiente, aumentan-
L6 Puerta pesada do automaticamente la fuerza en
L7 Puerta muy pesada caso de temperaturas muy bajas
L8 Puerta pesadisima

N /
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Led de entrada | Parametro Led (nivel) | Valor Descripcion
L1 0,5 mt
L2 1mt Regula la medida de la apertura parcial. La
L3 1,5 mt apertura parcial se puede accionar con el
L6 Abrir Parcial L4 2 mt 2° mando por radio o con “CERRAR?”, si
L5 2,5 mt esta activa la funcion “Cerrar” se convierte
L6 3mt en “Abrir Parcial”
L7 3,4 mt
L8 4 mt
L1 Automatico (segun la dificultad de las manio-
bras)
L2 1000 Regula la cantidad de maniobras opor-
Aviso de L3 2000 tunas para sefalar la peticion de mante-
L7 mantenimiento | L4 4000 nimiento del automatismo (véase parrafo
L5 7000 “7.4.3 Aviso de Mantenimiento”).
L6 10000
L7 15000
L8 20000
L1 Resultado 12 maniobra (la mas reciente)
L2 Resultado 2* maniobra
L3 Resultado 32 maniobra Permite comprobar el tipo de desperfecto
L8 Lista de L4 Resultado 4* maniobra que se produjo en las 8 ultimas maniobras
desperfectos L5 Resultado 5* maniobra (véase parrafo “7.6.1 Historial desperfec-
L6 Resultado 6* maniobra tos”).
L7 Resultado 72 maniobra
L8 Resultado 8* maniobra
Nota: “ " representa la regulacion de fabrica

Todos los parametros pueden regularse sin ninguna contraindicacion; solo la regulacion de la “Fuerza del motor” requiere ciertas precau-

ciones:

e Se desaconseja utilizar valores de fuerza elevados para compensar el hecho de que la puerta tiene puntos de friccion anormales; una
fuerza excesiva puede perjudicar el funcionamiento del sistema de seguridad o averiar la hoja.

e Si el control de la “fuerza motor” se usa como ayuda del sistema para reducir la fuerza de impacto, después de cada regulacion, repita la
medicion de la fuerza tal como previsto por la norma EN 12445.

e El desgaste y las condiciones atmosféricas influyen sobre el movimiento de la puerta; por dicho motivo es necesario controlar periddica-
mente la regulacion de la fuerza.

/7.2.4) Programacion de segundo nivel (parametros regulables)
Los pardmetros regulables se configuran de fabrica como se muestra en la tabla 7 con: “  ” pero pueden cambiarse en cualquier momento,

tal como indicado en la tabla 8. Tenga cuidado al efectuar este procedimiento porque hay un tiempo maximo de 10 s entre que se presiona un
botdén y el otro, en caso contrario, el procedimiento termina automaticamente, memorizando las modificaciones hechas hasta ese momento.

Tabla 8: para cambiar los parametros regulables Ejemplo

1. Pulse y mantenga pulsado el botén [Set] durante alrededor de 3s A4
3s
2. Suelte el botodn [Set] cuando el led L1 empiece a destellar NIV 4
S Ll SET]
3. Pulse los botones [A] o [¥] para pasar del led intermitente al “led de entrada” que representa el L2 B 2 I
parametro a modificar G 0 @ N
4. Pulse y mantenga pulsado el boton [Set], mantenga pulsado el botén [Set] durante todos los pasos 5y 6 ¥
SET
5. Espere alrededor de 3s, después se encendera el led que representa el nivel actual del parametro a NIV
modificar —/Q:
6. Pulse los botones [A] o [Y] para desplazar el led que representa el valor del parametro. Y+ 34 NIV
(aJo (] 5K
7. Suelte el botén [Set] 4
SET
8. Espere 10s para salir de la programacién por conclusion del tiempo maximo. %
10s

Nota: los puntos de 3 a 7 pueden repetirse durante la misma etapa de programacion para regular varios parametros

N
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7.2.5) Ejemplo de programacion de primer nivel (funciones ON-OFF)
Como ejemplo se menciona la secuencia de operaciones para modificar la configuracion de fabrica de las funciones de “Cierre Automatico”
(L1) y “Cerrar Siempre” (L3).

Tabla 9: ejemplo de programacion del primer nivel

1. Pulse y mantenga pulsado el botdn [Set] durante alrededor de 3s 4
SET 3g
2. Suelte el botdn [Set] cuando el led L1 empiece a destellar NIV 4
L
3. Presione una vez el boton [Set] para modificar el estado de la funcidn asociada a L1 (Cierre Automatico); V4 NIV
ahora el led L1 destella con un destello prolongado SET] O: L1
4. Pulse 2 veces el botén [¥] para desplazar el led intermitente al led L3 Y4 ¥4
\L3
5. Pulse una vez el boton [Set] para modificar el estado de la funcion asociada a L3 (Cerrar Siempre); v 4 N é/
ahora el led L3 destella con un destello prolongado N L3
6. Espere 10s para salir de la programacion por conclusion del tiempo maximo. %
10s

Al final de estas operaciones los leds L1 y L3 deben quedar encendidos, indicando que estan activas las funciones “Cierre Automatico” y
“Cerrar Siempre”.

N /
4 )

7.2.6) Ejemplo de programacion de segundo nivel (parametros regulables)
Como ejemplo se menciona la secuencia de operaciones para modificar la configuracion de fabrica de los parametros y aumentar el “Tiempo
Pausa” a 60s (entrada en L1 y nivel en L5) y reducir la “Fuerza del motor” para puertas ligeras (entrada en L5 y nivel en L2).

Tabla 10: ejemplo de programacion de segundo nivel j
1. Pulse y mantenga pulsado el botén [Set] durante alrededor de 3s 4
3s
2. Suelte el botdn [Set] cuando el led L1 empiece a destellar N2 4
< L SET|
3. Pulse y mantenga pulsado el botdn [Set]; el boton [Set] debe mantenerse pulsado durante todos ) 4
los pasos 4y 5
4. Espere alrededor de 3s hasta que se encienda el led L3 que representa el nivel actual del “Tiempo Pausa” N (\):
/TN L3 3s
5. Pulse 2 veces el boton [¥] para desplazar el led encendido en L5, que representa el nuevo valor Y4 ¥4 N
del “Tiempo Pausa” @ @ /TN LS
6. Suelte el botdn [Set] 4
7. Pulse 4 veces el botdn [¥] para desplazar el led intermitente al led L5 (% (% (% (%\é/
N\ L5
8. Pulse y mantenga pulsado el botén [Set]; el botdn [Set] debe mantenerse pulsado durante todos L 4
los pasos 9y 10
9. Espere alrededor de 3s hasta que se encienda el led L5 que representa el nivel actual de la NIV
“Fuerza del motor” 3s SN L5
10.  Pulse 3 veces el botén [A] para desplazar el led encendido en L2, que representa el nuevo valor de Y4 V4 V4
la “Fuerza del motor” G @ @ /TN L2
11.  Suelte el botdn [Set] 4
SET|
12, Espere 10s para salir de la programacion por conclusion del tiempo maximo. %
10s

N
/
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7.3) Instalacién o desinstalacion de dispositivos

En una automatizacion que incorpora el ROBUS es posible instalarle  Tras instalar o desinstalar los dispositivos, hay que hacer de
o desinstalarle dispositivos en cualquier momento. En particular, en  nuevo el aprendizaje de los dispositivos, tal como descrito en
“BLUEBUS” y en la entrada “STOP” se pueden conectar diversos el parrafo “7.3.6 Aprendizaje de otros dispositivos”.

tipos de dispositivos, tal como indicado en los parrafos siguientes.

- /
/7.3.1) BLUEBUS )
BLUEBUS es una técnica que permite efectuar las conexiones de  mando, indicadores luminosos de sefalizacion, etc. La central de
los dispositivos compatibles con dos conductores solos, por los  control del ROBUS, a través de una etapa de aprendizaje, reconoce
que pasan la alimentacion eléctrica y las sefales de comunicacion. uno a uno todos los dispositivos conectados y es capaz de detectar
Todos los dispositivos se conectan en paralelo en esos 2 conducto-  con extrema seguridad todos los posibles desperfectos. Por dicho
res del BLUEBUS y sin tener que respetar la polaridad; cada disposi- ~ motivo, cada vez que se instala o desinstala un dispositivo conec-
tivo es reconocido individualmente puesto que durante la instalacion  tado en BLUEBUS, la central debera ejecutar el aprendizaje como
se le asigna una direccion univoca. En BLUEBUS se pueden conec-  descrito en el parrafo “7.3.6 Aprendizaje de otros dispositivos”.
k’[ar, por ejemplo: fotocélulas, dispositivos de seguridad, botones de

/
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7.3.2) Entrada STOP

STOP es la entrada que provoca la parada inmediata de la maniobra

seguida de una breve inversion. En esta entrada se pueden conectar

los dispositivos con salida con contacto normalmente abierto “NA”,

normalmente cerrado “NC” o dispositivos con salida de resistencia

constante 8,2kQ, por ejemplo bandas sensibles.

Al igual que para el BLUEBUS, la central reconoce el tipo de dis-

positivo conectado en la entrada STOP durante la etapa de apren-

dizaje (véase el parrafo “7.3.6 Aprendizaje de otros dispositivos”);

posteriormente, se provoca un STOP cuando se produce cualquier

variacion respecto del estado memorizado.

Con algunas soluciones oportunas es posible conectar varios dispo-

sitivos en la entrada STORP, incluso de diferentes tipos:

e Diversos dispositivos NA pueden conectarse en paralelo entre si
sin limites de cantidad.

e Diversos dispositivos NC pueden conectarse en serie entre si, sin
limites de cantidad.

e Dos dispositivos con salida de resistencia constante 8,2kQ pue-
den conectarse en paralelo; si hubiera mas de 2 dispositivos,
entonces todos deben conectarse “en cascada” con una sola
resistencia de terminacion de 8,2kQ.

e | a combinacion NA y NC puede efectuarse colocando los 2
contactos en paralelo con la precaucion de colocar, en serie al
contacto NC, una resistencia de 8,2kQ (esto permite también la
combinacion de 3 dispositivos: NA, NC y 8,2kQ).

ASi la entrada STOP se utiliza para conectar los dispositivos
con funciones de seguridad, sélo los dispositivos con salida
con resistencia constante 8,2kQ garantizan la categoria de
seguridad 3 contra las averias, segun la norma EN 954-1.

~

N
/

7.3.3) Fotocélulas

El sistema “BLUEBUS” permite, mediante el direccionamiento con
los puentes correspondientes, que la central reconozca las fotocé-
lulas y asignarles la funcion correcta de deteccion. La operacion de
direccionamiento se realiza tanto en el TX como en el RX (colocando
los puentes de conexion de la misma manera), comprobando que
no haya otros pares de fotocélulas con la misma direccion.

En una automatizacion para puertas de correderas con el ROBUS es
posible instalar las fotocélulas segun la representacion de la figura 24.
Después de la instalacion o desinstalacion de fotocélulas, en la cen-
tral habra que ejecutar la etapa de aprendizaje, tal como descrito en
el parrafo “7.3.6 Aprendizaje de otros dispositivos”.

Tabla 11: direcciones de las fotocélulas

Fotocélula Puentes

Fotocélula Puentes

FOTO
Fotocélula exterior h = 50
con accionamiento en el cierre

FOTO 2
Fotocélula exterior
con accionamiento en la apertura

FOTOII
Fotocélula exterior h = 100
con accionamiento en el cierre

FOTO 21l
Fotocélula interior
con accionamiento en la apertura

FOTO 1
Fotocélula interior h = 50
con accionamiento en el cierre

FOTO 3
Fotocélula unica
que cubre todo el automatismo

&

FOTO 11l
Fotocélula interior h = 100
con accionamiento en el cierre

rave

ALa instalacion de FOTO 3 junto con FOTO Il requiere que la posi-
cién de los elementos que forman la fotocélula (TX-RX) respete la
advertencia indicada en el manual de instrucciones de las fotocélulas.

N
/

N

7.3.4) Fotosensor FT210B

El fotosensor FT210B une, en un solo dispositivo, un sistema de
limitacion de la fuerza (tipo C segun la norma EN12453) y un detec-
tor de presencia de obstaculos presentes en el eje dptico entre
transmisor TX y receptor RX (tipo D segun la norma EN12453). En el
fotosensor FT210B las senales del estado de la banda sensible se
envian mediante el rayo de la fotocélula integrando los 2 sistemas
en un solo dispositivo. La parte transmisora, situada en la hoja mavil,
es alimentada con baterias eliminando asi los antiestéticos sistemas
de conexidn; unos circuitos especiales reducen el consumo de la
bateria para garantizar una duracion de hasta 15 afios (véanse los
detalles de la evaluacion en las instrucciones del producto).

Un solo dispositivo FT210B, combinado con una banda sensible
(ejemplo TCB65), permite alcanzar el nivel de seguridad de la “ban-
da sensible principal” exigido por la norma EN12453 para cualquier
“tipo de utilizacion” y “tipo de activacion”.

El fotosensor FT210B, combinado con bandas sensibles “resisti-
vas” (8,2kQ), es seguro para una averia Unica (categoria 3 segun
EN 954-1). Dispone de un circuito especial antichoque que evita
interferencias con otros detectores aunque no estén sincronizados
y permite ahadir otras fotocélulas; por ejemplo, si pasan vehiculos
veloces pesados donde normalmente se pone una segunda fotocé-
lula a 1 m del piso.

Para mas informaciones sobre los métodos de conexion y de direc-
cionamiento, véase el manual de instrucciones de FT210B.

/
~
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7.3.5) ROBUS en modo “Slave”

Programando y conectando oportunamente, el ROBUS puede fun-
cionar en modo “Slave” (esclavo); dicho modo de funcionamiento
se utiliza cuando usted deba automatizar 2 hojas contrapuestas y
quiere que las hojas se muevan sincronizadas. En este modo un
ROBUS funciona como Master (maestro), es decir que ordena las
maniobras, y el segundo ROBUS funciona como Slave, es decir
que ejecuta las érdenes enviadas por el Master (de fabrica todos los
ROBUS son Master).

Para configurar el ROBUS como Slave hay que activar la funcion de
primer nivel “Modo Slave” (véase la tabla 5).

La conexion entre el ROBUS Master y el ROBUS Slave se efectla
mediante BLUEBUS.

A En este caso debe respetarse la polaridad en la conexién
entre los dos ROBUS tal como muestra la figura 26 (los
demas dispositivos siguen sin tener polaridad) .

Para instalar 2 ROBUS en modo Master y Slave ejecute las siguien-

tes operaciones:

¢ |nstale los 2 motores tal como muestra la figura 25. Es indiferente
cudl motor funciona como Master y cudl como Slave; en dicha
decision hay que evaluar la comodidad de las conexiones vy el
hecho de que el mando Paso a Paso en el Slave permite la aper-
tura total solamente de la hoja Slave.

22/

e Conecte los 2 motores como muestra la Figura 26

e Seleccione la direccion de la maniobra de apertura de los 2 moto-
res tal como muestra la figura 25 (véase también el parrafo “4.1
Seleccion de la direccion”).

* Alimente los 2 motores.

* En el ROBUS Slave programe la funcion “Modo Slave” (véase
tabla 5).

e Efectle el reconocimiento de los dispositivos en el ROBUS Slave
(véase el parrafo “4.3 Aprendizaje de los dispositivos”).

e Efectue el reconocimiento de los dispositivos en el ROBUS Master
(véase el parrafo “4.3 Aprendizaje de los dispositivos”).

e Efectle el reconocimiento de la longitud de las hojas en el ROBUS
Master (véase el parrafo “4.4 Aprendizaje de la longitud de la
hoja”).

LUCYB LUCYB
S.C.A. S.C.A. STOP PP
BE gzw 4w B sz 4w %] /
! i 1] 1 T
1 I
AAAAAAN AN
P ] —

b o i

MASTER
©

En la conexién de 2 ROBUS en modo Master-Slave observe que:

e Todos los dispositivos estén conectados en el ROBUS Master (tal como en fig. 26) incluido el receptor radio
¢ Si se utilizan baterias compensadoras, cada motor debe tener su bateria.
e Todas las programaciones en el ROBUS Slave se ignoran (prevalecen las del ROBUS Master) excepto aquellas indicadas en la tabla 12.

/
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Tabla 12: programaciones en el ROBUS Slave independientes

Funciones de primer nivel (funciones ON - OFF)

del ROBUS Master

Funciones de segundo nivel (parametros regulables)

Stand-by Velocidad Motor
Punto de arranque Salida SCA
Modo Slave Fuerza Motor

Lista de Errores

En el Slave es posible conectar:

® una luz intermitente (Flash)

® un Indicador luminoso de Puerta Abierta (S.C.A.)
® una banda sensible (Stop)

® En el Slave las entradas Open y Close no se utilizan

* un dispositivo de mando (P.P.) que acciona la apertura total sélo de la hoja Slave.

-
/7.3.6) Aprendizaje de otros dispositivos

Tabla 13: para el aprendizaje de otros dispositivos

Normalmente, la operacién de aprendizaje de los dispositivos conectados al BLUEBUS y a la entrada STOP se ejecuta durante la instalacion; sin
embargo, si se instalan o desinstalan dispositivos, es posible realizar nuevamente el aprendizaje como indicado en la tabla 13.

/
~

1. Pulse y mantenga pulsados los botones [A]y [Set] vy ¥
(4]
2. Suelte los botones cuando los leds L1 y L2 empiezan a destellar muy rapidamente (después de unos 3s) 4+ 4 NI
(Ca]Cser] St SAL2
3. Espere algunos segundos para que la central concluya el aprendizaje de los dispositivos. A
4, Al concluir el aprendizaje, los leds L1y L2 dejaran de destellar, el led STOP debe quedar encendido, mientras I

que los leds L1...L8 se encenderan segun el estado de las funciones ON-OFF que representan.

de acuerdo con las indicaciones del parrafo “5.1 Ensayo”.

N

A Después de haber instalado o desinstalado los dispositivos es necesario realizar nuevamente el ensayo del automatismo,

7.4) Funciones especiales

/

7.4.1) Funcién “Abrir siempre”

La funcion “Abrir siempre” es una caracteristica de la central de con-
trol que permite accionar siempre una maniobra de apertura cuando
el mando de “Paso a Paso” dura mas de 2 segundos; esto es Util
por ejemplo para conectarle al borne P.P. el contacto de un reloj

~

programador para mantener abierta la puerta durante una cierta
franja horaria. Dicha caracteristica es valida con cualquier programa-
cion de la entrada de P.P,, salvo en la programacion como “Cerrar”,
véase el parametro “Funcion P.P.” en la tabla 7.

/7.4.2) Funcidén “Mover igualmente”
Aunque los dispositivos de seguridad no funcionen correctamente

0 debieran ponerse fuera de uso, es posible igualmente accionar o
mover la puerta en modo “hombre muerto”.

Para mayores detalles, véase el parrafo “Accionamiento con dis-

positivos de seguridad fuera de uso” en el anexo “Instrucciones y
advertencias para el usuario del motorreductor ROBUS”.

-
/7.4.3) Aviso de mantenimiento

El ROBUS permite avisar al usuario cuando conviene hacer un
control de mantenimiento del automatismo. Pueden seleccionarse,
entre 8 niveles diferentes, la cantidad de maniobras que deben
ejecutarse antes de la sefalizacion, mediante el parametro ajustable
“Aviso de mantenimiento” (véase tabla 7).

El nivel 1 de regulacion es “automatico” y tiene en cuenta la dificultad
de las maniobras, es decir el esfuerzo y la duracidon de la maniobra,
mientras que las demas regulaciones estan fijadas segun la cantidad
de las maniobras.

Numero de maniobras

Tabla 14: aviso de mantenimiento con Flash e indicador luminoso mantenimiento

Senalizacion en Flash

/
~

La peticion de mantenimiento se sefiala mediante la luz intermitente
Flash o en la lampara conectada en la salida S.C.A. cuando esta
programada como “Indicador de Mantenimiento” (véase tabla 7).
Segun el nimero de maniobras efectuadas respecto del limite pro-
gramado, la luz intermitente Flash y el indicador luminoso manteni-
miento dan las sefnales indicadas en la tabla 14.

Seializacion en indicador luminoso mantenimiento

Inferior al 80% del limite

Normal (0.5s encendido, 0.5s apagado)

Encendido durante 2s al inicio de la apertura

Entre el 81 y el 100% del limite

Al inicio de la maniobra queda encendido
durante 2s, luego continda normalmente

Parpadea durante toda la maniobra

Mas del 100% del limite

Al inicio y al final de la maniobra queda encen- Parpadea siempre.

N

dido durante 2s, luego continda normalmente /
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Control del niumero de maniobras efectuadas
Con la funcién de “Aviso de mantenimiento” es posible comprobar la cantidad de maniobras efectuadas en porcentaje sobre el limite con-
figurado. Para verificar, proceda como indicado en la tabla 15.

Tabla 15: Control del nimero de maniobras efectuadas

1. Pulse y mantenga pulsado el boton [Set] durante alrededor de 3s ¥
3s
2. Suelte el botdn [Set] cuando el led L1 empiece a destellar N d)/ 4
< L1
3. Pulse los botones [A] o [¥] para desplazar el led intermitente al L7, es decir el “led de entrada” para Y4 ¥4
el parametro “Aviso de mantenimiento”. o] @ O: L7
4. Pulse y mantenga pulsado el boton [Set], mantenga pulsado el botdn [Set] durante los pasos 5, 6y 7
SET
5. Espere alrededor de 3s, después se encendera el led que representa el nivel actual del parametro NIV
“Aviso de mantenimiento”. ;(\}\ 3s
6. Pulse y suelte de inmediato los botones [A] y [V]. Y4 4
Caly (]
7. El led correspondiente al nivel seleccionado destellara algunas veces. La cantidad de destellos identifica
el porcentaje de maniobras efectuadas (en multiplos de 10%) respecto del limite configurado.
Por ejemplo: configurando el aviso de mantenimiento en L6, es decir 10000, el 10% corresponde a N d}i N/ N bi
1000 maniobras; si el led de visualizacion destella 4 veces significa que se ha alcanzado el 40% de las N N \ n=?

maniobras (es decir entre 4000 y 4999 maniobras). Si no se alcanzé el 10% de las maniobras, no
destellara.
8. Suelte el botdn [Set]

4

Puesta a cero del contador de maniobras
Después de hacer el mantenimiento de la instalacion, hay que poner a cero el contador de las maniobras.
Proceda como descrito en la tabla 16.

Tabla 16: puesta a cero del contador de maniobras Ejemplo

1. Pulse y mantenga pulsado el botén [Set] durante unos 3s A4
3s
2. Suelte el botdn [Set] cuando el led L1 empiece a destellar NIV 4
L
3. Pulse los botones [A] o [¥] para desplazar el led intermitente al L7, es decir el “led de entrada” L& . £
para el parametro “Aviso de mantenimiento”. G o) @ O: L7
4. Pulse y mantenga pulsado el botdon [Set], mantenga pulsado el botdn [Set] durante los pasos 5y 6
SET
5. Espere alrededor de 3s, después se encendera el led que representa el nivel actual del parametro NIV
“Aviso de mantenimiento”. K as
6. Pulse y mantenga pulsados durante unos 5 segundos los botones [A] y [V], después suelte los 2 botones.
El led correspondiente al nivel seleccionado ejecutard una serie de destellos rapidos para sefalar que el p A 2 . Ny
contador de las maniobras fue puesto a cero. G ZUN

7. Suelte el botdn [Set]

N

AN

7.5) Conexion de otros dispositivos

Si hubiera que alimentar algun dispositivo exterior, por ejemplo un S10p PP
lector de proximidad para tarjetas por transponder o bien la luz de

iluminacion del selector de llave, es posible tomar la alimentacion tal M M M M
como indicado en la figura 27. La tension de alimentacion es 24Vcc

-30% + +50% con corriente maxima disponible de 100mA. l l

-+
@ 24Vce

N /
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7.6) Solucion de los problemas

instalacion o desperfectos del sistema.

Sintomas

En la tabla 17 se pueden encontrar indicaciones Utiles para solucio-
nar problemas de funcionamiento que podrian producirse durante la

©

Tabla 17: busqueda de las averias

Controles aconsejados

El transmisor no acciona la puerta y el led del
transmisor no se enciende

Controle que las pilas del transmisor no estén agotadas; de ser necesario, sustitlya-
las.

El transmisor no acciona la puerta pero el led
del transmisor se enciende

Controle que el transmisor esté memorizado correctamente en el receptor

No se acciona ninguna maniobra y el led
“BLUEBUS” no destella

Controle que el ROBUS esté alimentado con la tension de red.
Controle que los fusibles no se hayan quemado; si asi fuera, controle la causa de la
averia y sustitlyalos con otros con el mismo valor de corriente y caracteristicas idénticas.

No se acciona ninguna maniobra y la luz inter-
mitente esta apagada

Controle que el mando llegue efectivamente. Si el mando llega a la entrada PP, el led
“PP” debe encenderse; por el contrario, si se utiliza el transmisor, el led “BLUEBUS”
debe emitir dos destellos rapidos.

No se acciona ninguna maniobra y la luz inter-
mitente destella algunas veces.

Cuente la cantidad de destellos y controle segun lo indicado en la tabla 19

La maniobra arranca pero inmediatamente des-
pués se produce la inversion.

La fuerza seleccionada podria ser muy baja para el tipo de puerta. Controle que no
haya obstaculos y, de ser necesario, seleccione una fuerza superior.

La maniobra se ejecuta regularmente pero la luz
intermitente no funciona.

Controle que durante la maniobra haya tension en el borne FLASH de la luz intermiten-
te (siendo intermitente, el valor de tension no es significativo: alrededor de 10-30Vcc);
si hubiera tension, el problema es la bombilla que habra que sustituir con una con las
mismas caracteristicas; si no hubiera tension, se podria haber producido una sobre-
carga en la salida FLASH, controle que no haya cortocircuitos en el cable.

La maniobra se ejecuta regularmente pero el
indicador luminoso SCA no funciona.

Controle el tipo de funciéon programada para la salida SCA (Tabla 7)

Cuando el indicador luminoso se enciende, controle que haya tension en el borne SCA
(alrededor de 24Vcc); si hubiera tension, el problema es la bombilla que habra que susti-
tuir con una con las mismas caracteristicas; si no hubiera tension, se podria haber produ-
cido una sobrecarga en la salida SCA, controle que no haya cortocircuitos en el cable.

N
/

7.6.1) Listado del historial de los desperfectos
El ROBUS permite visualizar los desperfectos que se hayan producido en las Ultimas 8 maniobras, por ejemplo la interrupcion de una maniobra
por la activacion de una fotocélula o de una banda sensible. Para comprobar el listado de los desperfectos, proceda como indicado en la tabla 18.

Tabla 18: historial desperfectos Ejemplo

desperfecto (véase la tabla 19 ).

1. Pulse y mantenga pulsado el botén [Set] durante unos 3s A4
3s
2. Suelte el botdn [Set] cuando el led L1 empiece a destellar NIV 4
< L1
3. Pulse los botones [A] o [¥] para desplazar el led intermitente al L8, es decir el “led de entrada” Y4 ¥4
para el parametro “Listado desperfectos”. o) @ O\ L8
4, Pulse y mantenga pulsado el botén [Set], mantenga pulsado el botdn [Set] durante los pasos 5y 6 L 4
SET
5. Espere unos 3s, se encenderan los leds correspondientes a las maniobras que han tenido algun
desperfecto. El led L1 indica el resultado de la maniobra mas reciente, el led L8 indica el resultado )C‘)ﬁ
de la octava maniobra. Si el led esta encendido significa que, durante la maniobra, se han producir 3 7
desperfectos; si el led esta apagado significa que la maniobra se ha concluido sin problemas.
6. Pulse los botones [A] y [¥] para seleccionar la maniobra deseada:
El led correspondiente destellara la misma cantidad de veces que la luz intermitente después de un vt ¥4 N

7. Suelte el boton [Set].

/
~

N
/

7.7) Diagnéstico y senales

k 0 un posible desperfecto.

Algunos dispositivos ofrecen directamente sefiales particulares a tra-
vés de las cuales es posible reconocer el estado de funcionamiento
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7.7.1) Senales con la luz intermitente

Durante la maniobra la luz intermitente FLASH destella una vez por segundo; cuando se produce algun desperfecto, la luz intermitente
destella mas lentamente; los destellos se repiten dos veces, separados por una pausa de un segundo.

Destellos rapidos Causa ACCION

Al comienzo de la maniobra, el control de los dispositivos conectados a BLUEBUS

1;1638;%”2 1 sequndo Error en el BLUEBUS no corresponde a aquellos memorizados durante el aprendizaje. Es posible que
? destello 9 haya dispositivos averiados; controle y sustituya; si se han efectuado modificacio-
nes, hay que volver a repetir el aprendizaje (7.3.4 Aprendizaje de otros dispositivos).

2 destellos Durante el comienzo de la maniobra una o varias fotocélulas no dan el asenso
pausa de 1 segundo Activacion de una fotocélula para el movimiento; controle que no haya obstaculos.
2 destellos Durante el movimiento es normal si efectivamente hay un obstaculo.
3 destellos L - . . o

ausa de 1 sequndo Activacion del limitador de Durante el movimiento, la puerta encontré un punto de mayor friccion; controle
g destellos 9 la “Fuerza Motor” el motivo.
4 destellos L . . - .

ausa de 1 sequndo Activacion de la entrada Durante el comienzo de la maniobra o durante el movimiento se ha activado la
2 destellos 9 STOP entrada STOP; controle el motivo.
5 destellos Espere 30 segundos como minimo y pruebe a accionar un mando; si el estado

Error en los parametros inter-

ausa de 1 segundo -
P 9 nos de la central electronica

persiste, podria haber una averia grave y habra que sustituir la tarjeta electro-

5 destellos nica.
6 destellos Se ha superado el limite . o ) .
. . Espere algunos minutos para que el limitador de maniobras retorne por debajo
pausa de 1 segundo maximo de maniobras por - L
del limite maximo.
6 destellos hora.
7 destellos Error en los Gircuitos eléctri- Desconecte tpdos los cwowtgs Qe ahmentamon durante 'algunos Segundo§ y
pausa de 1 segundo cos internos pruebe a accionar un mando; si el estado persiste, podria haber una averia
7 destellos grave y habra que sustituir la tarjeta electronica.
8 destellos Hay un mando accionado

Controle el tipo de mando siempre activo; por ejemplo, podria ser el mando de

pausa de 1 segundo que no permite ejecutar un reloj en la entrada “abrir”,

\ 8 destellos otros mandos.

/

7.7.2) Senales en la central

En la central del ROBUS hay una serie de LEDs que pueden dar
sefales especificas, tanto durante el funcionamiento normal como
en caso de desperfecto.

AN

Tabla 20: leds en los bornes de la central

Led BLUEBUS Causa ACCION
A Controle si hay alimentacion; controle que los fusibles no se hayan quemado; si asi fue-
pagado Desperfecto . L ; .
ra, controle la causa de la averia y sustityalos con otros del mismo valor de corriente.
Encendido Desperfacto grave Hay un despelrfectp grave; pruebe a apagar durante alguno; sggundps la oentrlal;l siel
estado continda, significa que hay una averia y hay que sustituir la tarjeta electronica
Un destello por segundo Todo OK Funcionamiento normal de la central
2 destellos répidos Se ha producido una variacion | Es normal cuando se prgduce un camt?io de una denlas entradas.: PP, STOP,
del estado de las entradas OPEN, CLOSE, activacién de las fotocélulas o se utiliza el transmisor
Serie de destelios separadios Varias Es la misma sefial que emite la luz intermitente. Véase la tabla 19
por una pausa de un segundo
Led STOP Causa ACCION
Apagado é?g/scnon de la entrada de Controle los dispositivos conectados a la entrada STOP.
Encendido Todo OK Controle los dispositivos conectados a la entrada STOP.
Led P.P. Causa ACCION
Apagado Todo OK Entrada PP desactivada
Encendido Activacion de la entrada de PP | Es normal si esta activo efectivamente el dispositivo conectado a la entrada PP
Led ABRIR Causa ACCION
Apagado Todo OK Entrada ABRIR desactivada
Encendido Activacion de la entrada de OPEN | Es normal si esta activo efectivamente el dispositivo conectado a la entrada ABRIR
Led CERRAR Causa ACCION
Apagado Todo OK Entrada CERRAR desactivada
Encendido Activacion de la entrada de CLOSE| Es normal si esta activo efectivamente el dispositivo conectado a la entrada CERRAR
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Led 1 Descripcion
Apagado Durante el funcionamiento normal indica “Cierre automatico” desactivado
Encendido Durante el funcionamiento normal indica “Cierre automatico” activo
e Programacion de las funciones ejecutandose.
Destella e Si destella junto con L2 indica que es necesario ejecutar el aprendizaje de los dispositivos (véase el
parrafo “4.3 Aprendizaje de los dispositivos”).
Led L2 Descripcion
Apagado Durante el funcionamiento normal indica “Cerrar después Fotocélula” desactivado
Encendido Durante el funcionamiento normal indica “Cerrar después de Fotocélula” activo
e Programacion de las funciones ejecutandose.
Destella e Si destella junto con L1 indica que es necesario ejecutar el aprendizaje de los dispositivos (véase el
parrafo “4.3 Aprendizaje de los dispositivos”).
Led L3 Descripcion
Apagado Durante el funcionamiento normal indica “Cerrar Siempre” desactivado
Encendido Durante el funcionamiento normal indica “Cerrar Siempre” activo
e Programacion de las funciones ejecutandose.
Destella e Si destella junto con L4 indica que es necesario ejecutar el aprendizaje de la longitud de la hoja (véase
el parrafo “4.4 Aprendizaje de la longitud de la hoja”).
Led L4 Descripcion
Apagado Durante el funcionamiento normal indica “Stand-by” desactivado
Encendido Durante el funcionamiento normal indica “Stand-By” activo.
e Programacion de las funciones ejecutandose.
Destella ¢ Si destella junto con L3 indica que es necesario ejecutar el aprendizaje de la longitud de la hoja (véase
el parrafo “4.4 Aprendizaje de la longitud de la hoja”).
Led L5 Descripcion
Apagado Durante el funcionamiento normal indica “Punto de arranque” desactivado
Encendido Durante el funcionamiento normal indica “Punto de arranque” activo.
Destella Programacion de las funciones ejecutandose.
Led L6 Descrizione
Apagado Durante el funcionamiento normal indica “Destello previo” desactivado
Encendido Durante el funcionamiento normal indica “Destello previo” activo.
Destella Programacion de las funciones ejecutandose.
Led L7 Descripcion
Apagado Durante el funcionamiento normal indica que la entrada CERRAR activa una maniobra de cierre
Encendido Durante el funcionamiento normal indica que la entrada CERRAR activa una maniobra de apertura parcial.
Destella Programacion de las funciones ejecutandose.
Led L8 Descripcion
Apagado Durante el funcionamiento normal indica que el ROBUS esta configurado como Master.
Encendido Durante el funcionamiento normal indica que el ROBUS esta configurado como Slave.
Destella Programacion de las funciones ejecutandose.

N /
~

7.8) Accesorios

Para el ROBUS hay previstos los siguientes accesorios opcionales: e SOLEMYO sistema de alimentacion con energia solar (para la
e SMXI o SMXIS Receptor a 433.92MHz con codificacion digital Rolling instalacion y la conexion consultar el manual de instrucciones del
Code (fig. 30). producto).
e PS124 Bateria compensadora 24V - 1,2Ah con cargador de bate-
ria incorporado (fig. 31).
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8) Caracteristicas técnicas

Nice S.p.a., a fin de mejorar sus productos, se reserva el derecho de modificar las caracteristicas técnicas en cualquier momento y sin
previo aviso, garantizando la funcionalidad y el uso previstos.
Todas las caracteristicas técnicas indicadas se refieren a una temperatura ambiente de 20°C (£5°C).

Caracteristicas técnicas del ROBUS

Modelo tipo RB400 RB600 / RB600P | RB1000 / RB1000P RB250HS RB500HS

Tipo Motorreductor electromecanico para el movimiento automatico de cancelas correderas para uso
residencial con central electrénica de control

Pifion Z15m4 Z15m4 Z15m4 Z15m4 Z18m4

Frecuencia maxima ciclos 80 ciclos diarios 100 ciclos diarios | 150 ciclos diarios 80 ciclos diarios | 100 ciclos

de funcionamiento (al par

(la central limita

(la central limita

(la central limita los

(la central limita

diarios (la central

nominal) los ciclos al maxi- | los ciclos al maxi- | ciclos al maximo los ciclos al limita los ciclos al
mo previsto en la | mo previsto en la | previsto en la tabla maximo previsto | maximo previsto
tabla 2) tabla 2) 2) en la tabla 2) en la tabla 2)

Tiempo maximo de funciona- | 7 minutos 7 minutos 5 minutos 6 minutos 6 minutos

miento continuo (con el par
nominal)

(la central limita
el funcionamiento
continuo al maxi-
mo previsto en la
tabla 2)

(la central limita
el funcionamiento
continuo al maxi-
mo previsto en la
tabla 2)

(la central limita el
funcionamiento con-
tinuo al maximo pre-
visto en la tabla 2)

(la central limita
el funcionamien-
to continuo al
maximo previsto
en la tabla 2)

(la central limita
el funcionamien-
to continuo al
maximo previsto
en la tabla 2)

Limites de utilizacion

Por lo general, ROBUS puede automatizar cancelas del peso y la longitud indicados en la tabla 2.

Durabilidad

Estimada entre 20.000 y 250.000 ciclos, de acuerdo con las condiciones indicadas en la tabla 2

Alimentacion

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

Potencia maxima absorbida
al arranque [correspondiente a
Amperios]

330W [2A]
[3,9A version V1]

515W [2,5A]
[4,8A version V1]

450W [2,3A]
[4,4A version /1]

330W [2A]
[3,9A version V1]

330W [2,5A]
[4,8A version N1

Clase de aislamiento

1 (es necesaria la conexion a tierra de seguridad)

Alimentacion de emergencia

Con accesorio opcional PS124

Salida luz intermitente

Para 2 luces intermitentes LUCYB (lampara 12V, 21W)

Salida S.C.A.

Para 1 lampara de 24V maximo 4W (la tension de salida puede variar entre -30 y +50% y puede

accionar también pequenos relés)

Salida BLUEBUS

Una salida con una carga maxima de 15 unidades BLUEBUS

Entrada STOP

Para contactos normalmente cerrados, normalmente abiertos o para resistencia constante 8,2kQ; en
reconocimiento automatico (una variacion respecto del estado memorizado activa el mando “STOP”)

Entrada PP

Para contactos normalmente abiertos (el cierre del contacto provoca el mando P.P)

Entrada ABRIR

Para contactos normalmente abiertos (el cierre del contacto provoca el mando ABRIR)

Entrada CERRAR

Para contactos normalmente abiertos (el cierre del contacto provoca el mando CERRAR)

Conector radio

Conector SM para receptores SMXI o SMXIS

Entrada ANTENA Radio

52Q para cable tipo RG58 o similares

Funciones programables

8 funciones tipo ON-OFF y 8 funciones regulables (véanse las tablas 5 y 7)

Funciones en reconocimiento
automatico

Reconocimiento automatico de los dispositivos conectados a la salida BLUEBUS
Reconocimiento automatico del tipo de dispositivo de “STOP” (contacto NA, NC o resistencia 8,2kQ)
Reconocimiento automatico de la longitud de la cancela y célculo de los puntos de ralentizacion y

apertura parcial.

Empleo en atmaésfera acida,
salobre o con riesgo de
explosion

No

No

No

No

No

/
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Desbloqueo y movimiento manual: antes de ejecutar esta operacion tenga cuidado de que el desbloqueo puede

efectuarse solo cuando la hoja esta detenida.

Para bloquear: efectle las mismas operaciones en el orden inverso

1 Desplace el disco cubrecerradura.

Mando con dispositivos de seguridad fuera de
uso: si los dispositivos de seguridad montados en la
puerta no funcionaran correctamente, es igualmente
posible accionar la puerta.

e Accione el mando de la puerta (con el telemando,
con el selector de llave, etc.); si todo es correcto,
la puerta se abrira o cerrard normalmente, en caso
contrario, la luz intermitente destellara algunas veces
y la maniobra no arrancara (la cantidad de destellos
depende de la razén que impide que arranque la
maniobra).

e En este caso, dentro de tres segundos, accione
nuevamente el mando y manténgalo accionado.

e Transcurridos alrededor de 2s, empezara el movi-
miento de la puerta en modo “hombre muerto”, es
decir mientras se mantenga presionado el mando,
la puerta seguird moviéndose; ni bien se suelte el
mando, la puerta se detendra.

ACon los dispositivos de seguridad fuera de uso
es necesario hacer reparar lo antes posible el
automatismo.

2 Introduzca y gire la llave hacia la derecha.

4 Mueva manualmente la hoja.

Sustitucion de la pila del telemando: si el radio-
mando después de transcurrido un cierto periodo no
funciona correctamente o deja de funcionar, podria ser
que la pila esté agotada (puede durar desde varios
meses a mas de un afio segun el uso). Ud. se podra
dar cuenta de este inconveniente por el hecho de que
la luz del indicador de confirmacion de la transmision
no se enciende, es débil, o bien se enciende soélo
durante un breve instante. Antes de llamar al instala-
dor, pruebe a sustituir la pila con una de otro transmi-
sor que funcione correctamente: si el problema fuera
este, sustituya la pila con otra del mismo tipo.

Las pilas contienen sustancias contaminantes: no las
arroje en los residuos normales sino que eliminelas de
acuerdo con las leyes locales.

/
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Instrucciones y advertencias para el usuario del motorreductor ROBUS

N

/

eAntes de usar por primera vez el automatismo:
pida a su instalador que le explique el origen de los
riesgos residuales y lea este manual de instruccio-
nes y advertencias para el usuario entregado por
el instalador. Conserve el manual por cualquier pro-
blema que pueda surgir y recuerde entregarlo a un
posible nuevo duefio del automatismo.

*El automatismo es una maquina que ejecuta fiel-
mente los mandos dados: un uso inconsciente o
inadecuado puede ser peligroso. Por consiguiente, no
accione el automatismo cuando en su radio de accion
haya personas, animales o0 cosas.

eNifos: una instalacion de automatizacion garantiza

un elevado grado de seguridad, impidiendo, gracias
a sus sistemas de deteccion, que se mueva ante la
presencia de personas 0 cosas y garantizando una
activacion previsible y segura. Procure que los nifios
no jueguen cerca del automatismo y mantenga los
controles remotos lejos de su alcance: jno son un
juguete!

eDesperfectos: ni bien note que la automatizacion no
funciona correctamente, corte la alimentacion eléctri-
ca de la instalacion y realice el desbloqueo manual.
No realice ninguna reparacion y llame a su instalador
de confianza: una vez desbloqueado el motorreduc-
tor, la instalacion podra funcionar manualmente como
un cerramiento no automatizado.

eMantenimiento: para garantizar una larga vida util
y para un funcionamiento seguro, la instalacion, al
igual que cualquier otra maquinaria, requiere un man-
tenimiento periddico Establezca con su instalador un
plan de mantenimiento con frecuencia periodica. Nice
aconseja realizar un mantenimiento cada 6 meses
para un uso residencial normal, que puede variar
segun la intensidad de uso. Cualquier tipo de control,
mantenimiento o reparacion debe ser realizado solo
por personal cualificado.

eAunque piense que lo sabe hacer, no modifique la
instalacion ni los parametros de programacion y regu-
lacion del automatismo: la responsabilidad es de su
instalador.

*E| ensayo final, los trabajos de mantenimiento peri6-
dico y las posibles reparaciones deben ser documen-
tados por quien los efectla y los documentos tienen
que ser conservados por el dueno de la instalacion.

Las uUnicas operaciones que pueden hacerse y que
le aconsejamos efectuar periédicamente son la limpie-
za de los vidrios de las fotocélulas y la eliminacion de
hojas o piedras que podrian obstaculizar el automatis-
mo. Para que nadie pueda accionar la puerta, antes
de proceder recuerde desbloquear el automatismo
(como descrito mas adelante) y utilice para la limpie-
za Unicamente un pafno ligeramente humedecido con
agua.

eDesguace: al final de la vida Util del automatismo, el
desguace debe ser realizado por personal cualificado
y los materiales deben ser reciclados o eliminados
segun las normas locales vigentes.

*En el caso de roturas o falta de alimentacion:
esperando la intervencién de su instalador, o la lle-
gada de la energia eléctrica si la instalacion no esta
dotada de baterias compensadoras, la automatiza-
cién puede accionarse igual que cualquier cerramien-
to no automatizado. A tal fin es necesario realizar el
desbloqueo manual (Unica operacion que el usuario
puede realizar): dicha operacion ha sido estudiada
por Nice para facilitarle su empleo, sin necesidad de
utilizar herramientas ni hacer esfuerzos fisicos.
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1) Ogdlne zalecenia: bezpieczenstwo - montaz - uzytkowanie

OSTRZEZENIE Wazne instrukcje bezpieczenstwa. Nalezy przestrzegaé wszystkich instrukcji, poniewaz nieprawidtowy mon-

taz moze by¢ przyczyna powaznych szkdd.

UWAGA Wazne instrukcje bezpieczenstwa. W celu zapewnienia bezpieczenstwa osdb, nalezy przestrzegacé niniej-

szych instrukcji. Nalezy starannie przechowywac niniejsza instrukcje.

e Urzadzenie nie jest przeznaczone do uzytku przez osoby (réwniez dzieci), ktérych mozliwosci fizyczne, czuciowe lub
umystowe sg ograniczone. Z urzgdzenia nie moga réwniez korzysta¢ osoby bez doswiadczenia i stosownej wiedzy.

¢ Nie zezwala¢ dzieciom na zabawe urzadzeniem.

¢ Nie zezwala¢ dzieciom na zabawe urzgdzeniami sterujgcymi produktu. Przechowywac piloty w miejscu niedostepnym
dla dzieci.

e Nalezy wykonywac¢ okresowe przeglady instalacji, a w szczegdlnosci przewoddw, sprezyn i wspornikdw, celem wy-
krycia ewentualnego niewywazenia lub oznak zuzycia, czy uszkodzen. Nie uzywac w razie koniecznosci naprawy lub
regulacji, poniewaz obecnos¢ usterek moze prowadzi¢ do powaznych obrazen.

e (Czyszczenie i konserwacia, za ktdrg jest odpowiedzialny uzytkownik, nie powinna by¢ wykonywana przez dzieci po-
zbawione opieki.

UWAGA W celu unikniecia jakiegokolwiek zagrozenia na skutek przypadkowego uzbrojenia termicznego urzadzenia odtgczajg-

cego, nie nalezy zasila¢ tego urzadzenia przy uzyciu zewnetrznego urzadzenia, jak zegar lub podtacza¢ go do obwodu

charakteryzujgcego sie regularnym podtgczaniem lub odtgczaniem zasilania.

e W sieci zasilajgcej instalacji nalezy przygotowac urzadzenie odtaczajace (nieznajdujace sie na wyposazeniu), ktérego
odlegtos¢ pomiedzy stykami podczas otwarcia zapewnia catkowite odtgczenie w warunkach okreslonych przez Il
kategorig przepigciowa.

UWAGA Wedtug najnowszych, obowigzujgcych przepisdw europejskich, wykonanie drzwi lub bramy automatycznej musi byc¢

zgodne z obowigzujaca Dyrektywa Maszynowag umozliwiajgcg zadeklarowanie zgodnosci automatyki. W zwigzku z tym,

wszystkie czynnosci polegajace na podtgczeniu do sieci elektrycznej, wykonywaniu prob odbiorczych, przekazywaniu

do eksploatacji i konserwaciji urzadzenia musza by¢ wykonywane wytgcznie przez wykwalifikowanego i kompetentnego
technikal

® Przed rozpoczeciem montazu nalezy sprawdzi¢ informacije na temat ,Parametrow technicznych produktu” (zawartych
w niniejszej instrukciji), a w szczegdlnosci, czy urzadzenie jest przystosowane do napedzania posiadanego przez Pan-
stwa urzadzenia. Jezeli produkt nie jest odpowiedni, NIE nalezy przystepowacé do montazu.

e Nie uzywad urzadzenia, jesli nie przeprowadzono procedury oddania do eksploatacii, opisanej w rozdziale ,Odbidr i
przekazanie do eksploatacji”.

e Materiat opakowaniowy podlega utylizacji zgodnie z miejscowymi przepisami.

e Przed przystgpieniem do montazu produktu nalezy sprawdzi¢, czy wszystkie elementy i materialy przeznaczone do
uzycia znajduja sie w idealnym stanie i sg odpowiednie do uzycia.

e Producent nie ponosi odpowiedzialnosci za szkody materialne lub osobowe powstate w wyniku nieprzestrzegania
instrukcji montazu. W takich przypadkach, nie ma zastosowania rekojmia za wady materialne.

e Przed wykonaniem dziatari na instalacji (konserwacja, czyszczenie), nalezy zawsze odtgczy¢ produkt od sieci zasilaja-
cej.

e Podczas montazu, nalezy delikatnie obchodzi¢ sie z urzadzeniem, chroniac je przed zgnieceniem, uderzeniem, upad-
kiem lub kontaktem z jakiegokolwiek rodzaju ptynami. Nie umieszczac urzadzenia w poblizu zrodet ciepta i nie wysta-
wia¢ go na dziatanie otwartego ognia. Opisane powyzej sytuacje moga doprowadzi¢ do uszkodzenia urzgdzenia, by¢
przyczyna nieprawidtowego dziatania lub zagrozen. Jezeli dosztoby do ktérejs z opisanych sytuacji, nalezy natychmiast
przerwaé montaz i zwrdcic sie 0 pomoc do Serwisu Technicznego.

e Jesli przewdd zasilajacy jest uszkodzony, aby unikng¢ jakiegokolwiek ryzyka, nalezy go wymieni¢ na identyczny, do-
stepny u producenta, w serwisie technicznym lub u innej osoby posiadajgcej poréwnywalne kwalifikacje.

e (Osoby trzecie nie powinny sie znajdowac w poblizu bramy podczas jej przesuwania przy uzyciu elementéw sterowni-
czych

e Podczas wykonywania manewru, nalezy nadzorowac¢ automatyke i zadbac o to, aby inne osoby nie zblizaty sie do
urzadzenia, az do czasu zakoriczenia czynnosci.

¢ Nie sterowac automatyka, jezeli w jej poblizu znajduja sie osoby wykonujgce czynnosci; przed wykonaniem tych czyn-
nosci nalezy odtgczy¢ zasilanie elektryczne.

OSTRZEZENIA NA TEMAT MONTAZU

Przed zamontowaniem motoreduktora nalezy sprawdzi¢ stan wszystkich czesci mechanicznych, odpowiednie wywazenie i, czy brama
bedzie mogta by¢ prawidtowo manewrowana.

Zapobiegac i unikac jakiegokolwiek uwigzienia miedzy czesciami statymi i czesciami w ruchu podczas wykonywania manewrdw.
Upewnic sie, ze elementy sterownicze znajdujg sie z dala od czesci w ruchu, umozliwiajgc w kazdym razie ich bezposredni widok.

W razie niestosowania przetgcznika kluczykowego, elementy sterownicze nalezy montowac¢ w miejscu niedostepnym i na minimalne;
wysokosci 1,5m.

Jesli ruch otwierania jest sterowany przez system przeciwpozarowy, nalezy sie upewnic, ze ewentualnie okna znajdujgce sie powyzej
200mm zostang zamknigte przez elementy sterownicze.

Po zamontowaniu motoreduktora nalezy sie upewnic, ze prawidtowo funkcjonuje mechanizm, system ochrony i kazdy manewr reczny.
UmiesciC na state tabliczke na temat recznego manewru w poblizu elementu umozliwiajgcego wykonanie manewru.

Jezeli brama przeznaczona do zautomatyzowania posiada rowniez drzwi dla pieszych, nalezy przygotowac instalacje z systemem kon-
trolnym, ktdry uniemozliwi dziatanie silnika, gdy drzwi dla pieszych bedg otwarte.
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2)

Opis produktu i jego przeznaczenie

/

ROBUS to linia sitownikéw elektromechanicznych samohamownych,
przeznaczonych do napedu bram przesuwnych. Wyposazone sg
one w elektroniczng centralke sterowniczg oraz w ztgcze dla odbior-
nika sygnatu radiowego SMXI lub SMXIS (opcjonalnie). Wykonanie
podtaczen elektrycznych do urzgdzen zewnetrznych jest uprosz-
czone poprzez zastosowanie techniki ,BLUEBUS”, stuzacej do
podtgczenia kilku urzadzen za pomoca tylko 2 przewododw. Sitowniki

ROBUS dziatajg przy pomocy energii elektrycznej, a w przypadku
braku napiecia w sieci elektrycznej, mozna wysprzegli¢ je za pomocag
odpowiedniego klucza i przesung¢ recznie brame lub tez mozna
zastosowac urzadzenie opcjonalne: akumulator awaryjny PS124
umozliwiajgcy wykonanie pewnych czynnosci takze w przypadku
braku zasilania sieciowego.

~

Do linii ROBUS nalezg produkty, ktérych gtéwne cechy opisane zostaty w tabeli 1.

Tabela 1: poréwnanie najwazniejszych charakterystyk sitownikow ROBUS

RB400 RB600 / RB600P RB1000 / RB250HS RB500HS
RB1000P
Ograniczenie skrzydta (m) 8 8 8 8 8
Ograniczenie masy (kg) 400 600 1000 250 500
Zasilanie (V) 24 24 24 24 24
Pobér pradu (A) 1,1 2,5 2,3 2,1 2,2
Moc (W) 250 515 450 430 450
Predkos¢ (m/s) 0,34 0,31 0,28 0,4 0,43
Maksymalny moment startowy 12 Nm 18 Nm 27 Nm 9 Nm 13,2 Nm
Sita (N) 400 600 900 310 360
Cykl roboczy (cykle/godz.)
- dlugosé skrzydta do 4 m 35 40 50 20 20
- diugos¢ skrzydta do 8 m 20 20 25 10 10
Stopien ochrony (IP) 44 44 44 44 44
Temp. funkcji (C°) -20+ 50 -20 + 50 -20 + 50 -20 + 50 -20+ 50
Wymiary (mm) 330x 195 x277h | 330 x 212 x 303h | 330 x 212 x 303h | 330 x 195 x 277h | 330 x 212 x 303h
Masa (kg) 8 11 13 8 11
Centrala RBA3/C RBAS/C RBAS/C RBA3/HS RBA3/HS
Uwaga: 1 kg = 9,81 N, czyli, na przyktad: 600 N = 61 kg
£
S
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2.1) Ograniczenia w uzytkowaniu

Dane dotyczace wydajnosci produktow lini ROBUS podane sg
w rozdziale ,8 Dane techniczne” i sg jedynymi wartosciami, jakie
pozwalajg na wtasciwg ocene mozliwosci uzycia.

Charakterystyki konstrukcyjne sitownikdw ROBUS sprawiaja, ze sa
one przydatne w przypadku skrzydet przesuwnych, zgodnie z ogra-
niczeniami podanymi w tabeli 2.

Rzeczywista przydatnos¢ sitownika ROBUS do zautomatyzowania
okreslonej bramy przesuwnej zalezna jest od sit tarcia i innych czyn-
nikéw, takze okazjonalnych, takich jak obecnos¢ lodu, ktdry mogtby
przeszkodzi¢ w ruchu skrzydta.

W celu dokonania rzeczywistej oceny absolutnie koniecznym jest
dokonanie pomiaru sity niezbednej do poruszenia skrzydta na catym
jego przebiegu i upewnienie sig, ze nie przekroczy ona potowy
wartosci ,momentu nominalnego” podanego w rozdziale ,8 Dane
techniczne” (zalecany jest margines 50%, gdyz warunki klimatyczne
moga doprowadzi¢ do zwiekszenia tarcia); ponadto, w celu ustalenia
ilosci cykli na godzine, kolejnych cykli oraz maksymalnej dopuszczal-
nej predkosci, nalezy wzig¢ pod uwage informacje podane w tabeli 1.

/
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Dtugosc¢ skrzydta pozwala na okreslenie maksymalnej ilosci cykli na godzine oraz ilosci cykli kolejno nastepujacych, natomiast masa bramy
pozwala na okreslenie procentowej redukcji cykli i maksymalnej dozwolonej predkosci; na przyktad dla ROBUS 1000, jesli skrzydto ma 5m
dtugosci bytoby mozliwe 33 cykli/godzine i 16 cykli kolejnych, natomiast jesli skrzydto wazy 700 kg nalezy zmniejszy¢ je o 50%, zatem w
rezultacie otrzymamy 16 cykli na godzine oraz 8 cykli kolejnych, natomiast maksymalna predkos¢ dopuszczalna wyniesie V4: szybko. Dla
zapobiezenia przegrzaniu, w centrali zamontowany jest ogranicznik, ktory oblicza obcigzenie silnika i czas trwania cykli i interweniuje, kiedy
zostaje przekroczona maksymalna wartos¢ graniczna. Ogranicznik manewrdw mierzy takze temperature otoczenia ograniczajgc dodatkowo
liczbe manewrdw w przypadku szczegdlnie wysokich temperatur.

W rozdziale ,8 Dane techniczne” podano szacunkowo ,trwatos¢”, to znaczy sredni okres uzytkowania wyrobu. Wartosc ta jest silnie zalezna
od wskaznika trudnosci manewrdw, to znaczy od sumy wszystkich czynnikéw majacych wptyw na zuzycie. Nalezy wiec zsumowac wszelkie
wartosci trudnosci znajdujace sie w tabeli 4 i poréwnac z wykresem oszacowanej trwatosci.

Na przyktad Robus 1000 zamontowany do bramy 650 kilogramowej i o dtugosci 5 m, z fotokomdrkami i bez innych prawdopodobnych czyn-
nikdw obcigzajgcych otrzymuje wskaznik trudnosci rowny 50% (30+10-10). Na podstawie wykresu, szacowana trwatos¢ wynosi 80.000 cykli.

Tabela 2: szacunkowa trwatos¢ jako wskaznik trudnosci manewrow

Wskaznik RB400 | RB600 | RB1000 | RB250HS | RB500HS Trwatosé w cyklach
trudnosci %
Masa skrzydta (kg)
Do 200 30 10 5 60 30
200 = 400 60 30 10 - 40
400 + 500 - 50 20 - 60 é 260.000 -
500 + 600 - - 30 - - _(% 240000 \
600 + 800 - - 40 - - =

o 220.000
800 + 900 - - 50 - - o
900 = 1000 : : 60 : - | £200000 1\

= \
Dtugos¢ skrzydia (m) 180.000 \
Fino a 4 10 10 5 15 15 160.000 \
4+:6 20 20 10 25 25 140.000
6+8 35 35 20 40 35 120.000 \
8+10 - - 35 - - 100.000 \
10+ 12 - - 50 - - 80.000
Pozostate czynniki obcigzeniowe
(przy zatozeniu, ze prawdopodobienstwo ich wystgpienia jest wigksze 60.000 N
niz 10%) 40.000 N
Temperatu- 10 10 10 10 10 20,000 N
ra otoczenia ’
wyzsza niz 0
40°C lub nizsza P S S S S S N P C R
niz 0°C albo S R 8 % 8 8 R 8 8 8
wilgotnosc ©
wyzsza niz 80%

Wskaznik trudnosci 9

Wystepowanie 15 15 15 15 15 skaznik trudnosci %
kurzu lub piasku
Wystepowanie 20 20 20 20 20
zasolenia
Przerywanie 15 15 10 20 20
manewru przez
fotokomorke
Foto
Przerywanie 25 25 20 30 30
manewru przez
Stop
Predkosé 20 20 15 25 25
wyzsza od L4
szybko”
Moment star- 25 25 20 25 25
towy urucho-
miony
Catkowity wskaznik trudnosci w %:
Uwaga: jesli wskaznik trudnosci przekracza 100% oznacza to, ze warunki wykraczajg poza granice mozliwe do przyjecia.
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2.2) Typowa instalacja
Na rys.2 zilustrowano typowa instalacje bramy przesuwanej automatycznie przy pomocy sitownika ROBUS

A
D 2 (o3 F
1 Przetgcznik kluczowy 8 Listwa wtdrna stata (opcja)
2 Fotokomorki na kolumience 9 Migajgca lampa ostrzegawcza z wbudowang
3 Fotokomorki anteng
4 Listwa pierwotna stata (opcja) 10 ROBUS
5 Listwa pierwotna ruchoma 11 Zderzak wytgcznika krancowego ,Zamkniety”
6 Zderzak wytacznika kraricowego ,Otwarty” 12 Listwa wtdrna ruchoma (opcja)
7 Listwa zgbata 13 Radionadajnik

N /
4 )

2.3) Wykaz przewodéw
W typowsj instalacji przedstawionej na rysunku 2 uwidocznione sg takze przewody niezbedne do podtgczenia réznych urzadzen; w tabeli nr
3 podane sa charakterystyki przewododw.

A Zastosowane przewody powinny odpowiadaé¢ rodzajowi instalacji; na przyktad zaleca sie przewéd typu HO3VV-F do instalo-
wania we wnetrzach lub przewéd HO7RN-F do instalowania na zewnatrz.

Tabela 3: wykaz przewodow

Podiaczenie Typ przewodu Maksymalna dozwolona dtugosé
A: Linia elektryczna zasilajaca 1 szt. przewdd 3x1,5mm? 30m (uwaga 1)

B: Lampa ostrzegawcza z anteng 1 szt. przewdd 2x0,5 mm? 20m

1 szt. przewdd ekranowany typu RG58 | 20 m (zaleca sie mnigjszg niz 5 m)

C: Fotokomorki 1 szt. przewdd 2x0,5 mm? 30 m (uwaga 2)

D: Przefgcznik kluczowy 2 szt. przewody 2x0,5 mm? (uwaga 3) | 50 m

E: Listwy state 1 szt. przewdd 2x0,5 mm? (uwaga 4) 30m

F: Listwy ruchome 1 szt. przewdd 2x0,5 mm? (uwaga 4) 30 m (uwaga 5)

Uwaga 1:jesli przewdd zasilajgcy jest dtuzszy niz 30 m, nalezy zastosowaé przewdd o wiekszym przekroju, na przyktad 3 x 2,5 mm? oraz
niezbedne jest dodatkowe uziemienie w poblizu automatyki.

Uwaga 2: jesli przewdd ,,BLUEBUS” jest dtuzszy niz 30 m, ale nie diuzszy niz 50 m, nalezy zastosowac przewdd 2x1mmz.

Uwaga 3: dwa przewody 2x0,5mm? moga by¢ zastgpione jednym przewodem 4x0,5mm?2.

Uwaga 4: jesli zastosowano wiecej niz jedng listwe, patrz rozdziat 7.3.2 ,Wejscie STOP” dla rodzaju zalecanego potaczenia.

Uwaga 5: do pofgczenia listew ruchomych na skrzydtach przesuwnych nalezy wykorzysta¢ odpowiednie urzgdzenia, ktére pozwalajg na
potaczenie elektryczne rowniez wtedy, kiedy skrzydto jest w ruchu.

N /
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Instalacja

N

waniami prawnymi, oraz wedtug niniejszej instrukcji.

/ A Instalacja sitownika ROBUS musi by¢é wykonana przez wykwalifikowany personel, zgodnie z przepisami, normami i uregulo-

/

N

3.1) Kontrole wstepne

Przed przystapieniem do instalacji sitownika ROBUS, nalezy przepro-
wadzi¢ nastepujace kontrole:

e Sprawdzi¢, czy wszystkie elementy i materialy, jakie beda zasto-
sowane, sg w idealnym stanie, odpowiednie do uzycia i zgodne z
normami.

Sprawdzi¢, czy konstrukcja bramy jest odpowiednia do zautomaty-
zowania.

Sprawdzi¢, czy masa i wymiary skrzydta mieszczg sie w granicach
podanych w rozdziale ,2.1 Ograniczenia w uzytkowaniu”
Sprawdzi¢, poréwnujgc z warto$ciami podanymi w rozdziale ,8
Dane techniczne”, czy sita niezbedna do poruszenia skrzydta jest
mniejsza od potowy ,Momentu maksymalnego” i czy sita potrzebna
do utrzymania ruchu skrzydfa jest mniejsza od potowy ,Momentu
nominalnego”; zaleca sie tu margines 50% wartosci sit, poniewaz
niesprzyjajace warunki klimatyczne moga zwiekszac tarcie.
Sprawdzi¢, czy na catej drodze przesuwu skrzydta, tak przy zamy-
kaniu jak i przy otwieraniu, nie ma miejsc gdzie wystepuje zwigk-
szony opoar.

Sprawdzi¢, czy nie ma niebezpieczeristwa wykolejenia sie skrzydta
i czy nie wystepuje zagrozenie wysuniecia sie z prowadnic.
Sprawdzi¢ wytrzymatos¢ mechanicznych ogranicznikdw ruchu, czy
nie powstang odksztatcenia nawet, jesli skrzydio miatoby uderzy¢
silnie w zderzak.

Sprawdzi¢, czy skrzydto pozostaje w réwnowadze, czyli nie poru-
sza sie samoczynnie, jesli jest zatrzymane i pozostawione w dowol-
nym potozeniu.

Sprawdzi¢ strefe mocowania motoreduktora, czy nie jest narazona
na zalanie i ewentualnie przewidzie¢ zamontowanie motoreduktora

na odpowiednim wsporniku nad ziemig.

Sprawdzi¢, czy strefa mocowania motoreduktora pozwala na jego
odblokowanie oraz bezpieczne i pewne przeprowadzenie manewru
recznego.

Sprawdzié, czy miejsca mocowania réznych urzadzen sg w migj-
scach zabezpieczonych przed uderzeniami i czy powierzchnie
montazu sa odpowiednio solidne.

Uwazaé, aby nie zanurza¢ elementdéw automatyki w wodzie lub
innych ptynach.

Nie ustawia¢ sitownika ROBUS w poblizu ptomieni lub Zrddet ciepta,
w $rodowisku potencjalnie wybuchowym, szczegdlnie kwasnym
lub stonym, poniewaz moze to uszkodzi¢ ROBUS i sta¢ sie powo-
dem nieprawidtowego dziatania albo spowodowac inne zagrozenie.
W przypadku istnienia drzwi wewnatrz skrzydta lub w obszarze ruchu
skrzydta, nalezy upewnic sig, ze nie utrudniajg one normalnego prze-
suwu i ewentualnie przewidzie¢ odpowiedni system blokujacy.
Centrale nalezy podtaczy¢ do elektrycznej linii zasilania wyposazo-
nej w uziemienie.

Elektryczna linia zasilajgca musi by¢ odpowiednio zabezpieczona
przez wtasciwe bezpieczniki magnetyczno-termiczne i réznicowe.
Na linii zasilajgcej z sieci elektrycznej nalezy zamontowac urzadze-
nie roztaczajace zasilanie (z kategorig przepiecia lll, czyli odlegtos¢
miedzy stykami musi wynosi¢ przynajmniej 3,5mm) albo inne,
rdwnorzedne urzgdzenie, na przyklad wtyczke i gniazdko. Jesli
urzgdzenie roztaczajgce nie znajduje si¢ w poblizu automatu, to
nalezy zabudowac system blokady przed przypadkowym lub nie-
uprawnionym wigczeniem.

/
~

/

/

3.2) Mocowanie sitownika

Jesli powierzchnia podparcia juz istnieje, mocowanie sitownika nalezy

wykonac¢ bezposrednio na tej powierzchni, wykorzystujgc do tego

celu odpowiednie srodki jak na przyktad kotki rozporowe. W przeciw-

nym przypadku, w celu zamocowania sitownika nalezy:

1. Wykona¢ wykop pod fundament o odpowiednich wymiarach
wykorzystujac jako odniesienie wartosci podane na rys.3.

2. Przygotowad jedng lub wiecej rurek do przeprowadzenia przewo-
déw elektrycznych, jak na rys.

3. Zlozy¢ dwie sruby fundamentowe z ostrogami, naktadajgc jedng
nakretke pod i jedng nad plyta; nakretke pod plyta nalezy przykrecié

0+10 | | |
. . - -

] am )
192 O

330 0+50

| [ ] 0+10| -
x x X X
rm ) I
O- 192
0+50 330

tak, jak to przedstawiono na rys. 5, aby czes¢ gwintowana wysta-
wata na okoto 25+35 mm ponad ptyte;

. Wylac¢ beton, i zanim zacznie teze¢, ustawi¢ ptyte fundamentowa

wedtug wartosci podanych na rys.3; sprawdzi¢ czy jest réwnole-
gta do skrzydta i doktadnie wypoziomowana, rys. 6. Odczekac¢ do
petnego zwigzania betonu.

. Odkreci¢ dwie gdrne nakretki z ptyty, ustawi¢ na nigj sitownik,

sprawdzi¢ czy jest doktadnie réwnolegly do skrzydta i nastepnie
lekko dokreci¢ 2 nakretkami i podktadkami, bedacymi na wypo-
sazeniu, tak jak narys. 7.

~
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Jesli na bramie jest juz listwa zebata, to po zamocowaniu sitownika

nalezy ustawi¢ kotki regulacyjne tak jak na rys.8, aby ustawi¢ koto

zebate sitownika ROBUS na odpowiedniej wysokosci, pozostawiajac

na listwie zebatej luz na okoto 1+2mm. W przeciwnym wypadku, aby

zamocowac listwe zebatg nalezy:

6. Odblokowac sitownik w sposdb podany w paragrafie ,Wysprzegla-
nie i ruch reczny” w rozdziale ,Instrukcje i ostrzezenia przeznaczo-

ne dla uzytkownika sitownika ROBUS”.

7. Otworzy¢ (odsungc) catkowicie skrzydto, oprze¢ pierwszy odcinek

listwy zebatej na kole zebatym i sprawdzi¢ czy poczatek listwy
odpowiada poczatkowi skrzydta, tak jak pokazano na rysunku 9.
Upewni¢ sig, ze luz miedzy kotem zebatym a zebatka wynosi 1+2
mm, nastepnie zamocowac przy uzyciu odpowiednich elementéw
zebatke do skrzydta.

A W celu uniknigcia przypadku, gdy masa skrzydta obciaza sitownik,
niezbedne jest, aby pomiedzy listwa zg¢bata a kotem zgbatym pozo-
stawiony zostat luz na okoto 1+2mm, tak jak wskazano na rys. 10.

8. Przesunag¢ skrzydto i wykorzystywac zawsze koto zebate jako punkt
odniesienia do mocowania nastepnych elementow listwy.

9. Odcig¢ ostatni, nadmiarowy, odcinek listwy.

10. Wykona¢ szereg ruchéw polegajgcych na zamykaniu i otwieraniu i
sprawdzi¢, czy listwa zgbata przechodzi prawidtowo po kole zgba-
tym, z odstepstwem liniowym nie wigkszym niz 5 mm, i czy na cafej
jej dtugosci jest zachowany luz 1+2 mm pomigdzy kotem zgbatym a
listwa.

11. Energicznie dokreci¢ nakretki mocujgce sitownik, upewniajac sie, ze
jest on wiasciwie zamocowany do podtoza; przykry¢ nakretki mocu-
jace odpowiednimi kapturkami tak, jak na rys.

12. Zamocowa¢ zderzak wytacznika kraricowego w sposob opisany
ponizej (dla wersji RB60OP oraz RB1000P zamocowaé zderzaki w
Sposob opisany w paragrafie ,3.3 Mocowanie zderzakdw wytacznika
krancowego w wersjach z wytgcznikiem indukcyjnym”):

e PrzesungC recznie skrzydio do potozenia otwartego pozostawiajac
€0 najmniej 2 — 3cm od zderzaka mechanicznego.

e Przesung¢ zderzak po listwie zebatej w kierunku otwierania az do
zadziatania wylgcznika kraricowego. Nastepnie przesuna¢ jeszcze
zderzak o przynajmniej 2 cm i zablokowac go odpowiednimi wkre-
tami do listwy zebatej, jak na rysunku 12.

e Taka samg czynnos¢ wykona¢ dla wytacznika krancowego
zamknigcia.

13. Zablokowac sitownik tak, jak podano w paragrafie ,Odblokowanie |
ruch reczny” w rozdziale ,Instrukcje i ostrzezenia przeznaczone dia
uzytkownika sitownika ROBUS”

N
/

N

3.3) Mocowanie zderzakow wytacznika krancowego w wersjach z wylacznikiem indukcyjnym.

W wersjach RB60OP oraz RB1000P korzystajacych z wytgcznikéw
krancowych indukcyjnych zblizeniowych nalezy zamocowac zderzaki
w sposob opisany w dalszej czesci.

1. Przesunac recznie skrzydto do potozenia otwartego pozostawiajgc
co najmniej 2 — 3cm od ogranicznika mechanicznego ruchu.

2. Przesung¢ zderzak po listwie zebatej w kierunku otwarcia az odpo-
wiednia dioda wytgczy sie, jak przedstawiono na rys. 13. Nastepnie
przesuna¢ zderzak o przynajmniej 2 cm i zablokowac jg odpowied-
nimi wkretami do listwy zebate;.

3. Przesung¢ recznie skrzydto do potozenia zamknietego pozosta-
wigjgc co najmnigj 2 — 3cm od zderzaka mechanicznego.

4. Przesuna¢ zderzak po listwie zebatej w kierunku zamknigcia az
odpowiednia dioda wytaczy sie. Nastepnie przesungc zderzak
0 przynajmniej 2 cm i zablokowac¢ ja odpowiednimi wkretami do
listwy zebatej.

AW wyltacznikach kraincowych indukcyjnych zblizeniowych
optymalna odlegtos¢ zderzaka zawiera si¢ pomiedzy 3 a 8
mm, jak to wskazano na rysunku 14.

r3+8
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3.4) Instalowanie innych urzadzen

s

Wykona¢ instalacje innych, przewidzianych urzadzen, przestrzegajac odpowiednich instrukcji. Sprawdzi¢ w paragrafie ,3.6 Opis potgczen
elektrycznych” i na rys.2, jakie urzgdzenia moga by¢ podtaczone do sitownika ROBUS.

~

3.5) Potaczenia elektryczne

AWszystkie podtaczenia elektryczne musza byé wykonane
po odcieciu napiecia do urzadzenia i z odtaczonym ewentual-
nym akumulatorem awaryjnym.

1. Aby zdja¢ pokrywe zabezpieczajaca i dostac sie do elektronicznej
centrali sterujgcej sitownika ROBUS, nalezy wykreci¢ srube z boku
obudowy i zdja¢ pokrywe, pociagajac ja w gore.

2. Wyja¢ gumowag przelotke, ktéra zamyka otwdr na przewody i prze-
tozy¢ wszystkie przewody potgczeniowe do rdéznych urzadzen,
pozostawiajgc naddatek 20+30cm od wyliczonej dtugosci. Patrz
tabela 5 dla rodzaju przewodu i rys.2 dla podtaczen.

3. Za pomocg opaski zaciskowej zwigza¢ wszystkie przewody, ktore
wchodzg do sitownika, nieco ponizej otworu do wprowadzenia prze-

\ woddw. Na przelotce z gumy wycigé otwor o Srednicy mnigjszej od

/
~

Srednicy wigzki zebranych przewoddéw i zatozy¢ jg na przewody,
doprowadzajgc az do opaski zaciskowej, a nastepnie umiescic
przelotke w gniezdzie otworu przelotowego przewoddw. Zatozyé
druga opaske zaciskowg ponad przelotka.

4. Podtaczy¢ przewdd zasilajgcy do odpowiedniego zacisku, tak jak
pokazano na rys.15, nastgpnie, za pomocg opaski zaciskowej
unieruchomicé przewdd na najblizszym oczku w obudowie.

5. Wykonaé podtaczenia pozostatych przewoddw wedtug schematu
na rys. 17. W celu utatwienia wykonania tej operacji, zaciski sg
wyjmowane.

6. Po ukonczeniu poditgczen nalezy unieruchomi¢ przewody nastep-
ng opaska zaciskowag na drugim uchwycie, a nadmiar przewodu
antenowego nalezy umocowac z innymi przewodami za pomocag
opaski zaciskowej tak, jak pokazano na rys.

-

/

LUCYB

MOFB RX

OPEN CLOSE

\

=)

k W celu podtaczenia dwadch silnikéw na przeciwlegtych skrzydtach patrz paragraf ,7.3.5 ROBUS w trybie Slave”.
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3.6) Opis potaczen elektrycznych
W tym paragrafie znajduje sie krotki opis potgczen elektrycznych;

+Normalnie Otwarty” lub urzadzenia o statej opornosci. Dodatkowe
informacje dotyczace wejscia STOP znajduja sie w paragrafie 7.3.2

dodatkowe informacje znajduja sie w paragrafie ,,7.3 Dodawanie lub
usuwanie urzadzen”.

FLASH: wyjscie do jednej lub dwdch lamp ostrzegawczych typu
L,LUCYB"” lub innych z jedng zaréwka 12 V o mocy maksymalnie 21 W.
S.C.A.: wyjscie ,Kontrolka Otwartej Bramy”; mozna tu podtaczy¢
lampe sygnalizacyjng 24 V o mocy maksymalnie 4 W. Moze ono tak-
ze zosta¢ zaprogramowane do innych funkcji, patrz paragraf ,7.2.3
Funkcje drugiego poziomu”.

BLUEBUS: do tego zacisku mozna podtgczy¢ kompatybilne urza-
dzenia; wszystkie sa fgczone réwnolegle tylko dwoma przewodami,
ktdrymi sa zasilane, i ktérymi wysytaja sygnaty do centrali. Inne
informacje dotyczagce BLUEBUS znajdujg sie¢ w paragrafie ,7.3.1
BLUEBUS”.

STOP: wejsciedlaurzadzen, ktéreblokujamozliwoscéruchulubewentual-
nie zatrzymuija wykonywany manewr; za pomocg odpowiednich sposo-
k bow dotegowejsciamoznapodtgczy¢ stykitypu,,Normalnie Zamknigty”,

~Wejscie STOP”.

P.P.: wejscie dla urzadzen, ktdre sterujg ruchem; w trybie Krok po
Kroku mozna podtaczy¢ tu styki typu ,Normalnie Otwarty”

OPEN: wejscie dla urzadzen, ktore sterujg ruchem samego otwiera-
nia, mozna podtgczy¢ tu styki typu ,Normalnie Otwarty”.

CLOSE: wejscie dla urzadzen, ktére sterujg ruchem samego zamy-
kania; mozna podtaczy¢ tu styki typu ,Normalnie Otwarty”.
ANTENA: wejscie podigczenia anteny dla odbiornika radiowego
(antena jest wbudowana w lampe LUCY B).

4) Koncowe kontrole i uruchomienie

Przed rozpoczeciem fazy kontroli i rozruchu automatyki zaleca sie ustawienie skrzydta w potowie drogi tak, aby mogto sie swobodnie poruszac
w Kierunku otwarcia jak i zamkniecia.

AYZRR

J
4.1) Wybér kierunku \
W zaleznosci od potozenia sitownika w stosunku do skrzydta bramy
niezbedne jest wybranie kierunku manewru otwarcia; jesli dla otwarcia
skrzydto ma sie przesuwac w lewo, to nalezy przestawi¢ przetgcznik
w lewo, tak jak na rys.18, jesli otwarcie skrzydta ma odbywac sie w
prawo, to nalezy przestawi¢ przetacznik w prawo, tak jak na rys.

Ll

[

N
/

AN

4.2) Podtaczenie zasilania

A Podiaczenie zasilania do sitownika ROBUS musi by¢ wyko-
nane przez fachowy, wykwalifikowany personel, posiadajacy
niezbedne narzedzia i w peltnym poszanowaniu przepiséw,
norm i uregulowan prawnych.

(na TX jak i na RX); nie jest wazny rodzaj pulsowania, gdyz jest to
zalezne od innych czynnikdw.

3. Sprawdzi¢, czy lampa ostrzegawcza podigczona do wyjscia FLASH
i dioda kontrolna podtaczona do wyjscia S.C.A. nie Swiecg sie.

Natychmiast po doprowadzeniu napiecia do sitownika ROBUS zaleca

sie wykonanie kilku prostych kontroli:

1. Sprawdzi¢, czy dioda sygnalizacyjna BLUEBUS pulsuije regularnie
z czestotliwoscig jednego btysku na sekunde.

2. Sprawdzi¢, czy pulsujag rowniez diody kontrolne na fotokomdrkach

Jedli tak sie nie dzieje nalezy natychmiast wytaczy¢ zasilanie centrali |
uwaznie zweryfikowa¢ potaczenia elektryczne.

Inne informacje, przydatne do wyszukiwania i diagnozowania uszko-
dzen sg podane w rozdziale ,,7.6 Rozwigzywanie probleméw”.

N

4.3) Rozpoznanie dotaczonych urzadzen )
Po podtgczeniu zasilania nalezy doprowadzi¢ do tego, aby centrala rozpoznata urzadzenia podtgczone do wejs¢ BLUEBUS i STOP. Przed

wykonaniem tej czynnosci diody kontrolne L1 i L2 migaja, wskazujac na koniecznos¢ rozpoznania urzgdzen.

1. Weisng¢ i trzymac wcisnigte przyciski [A] e [Set]

2. Zwolni¢ przyciski, kiedy diody L1 i L2 zaczng bardzo szybko pulsowaé (po okoto 3 sekundach).

3. Odczekad kilka sekund az centrala skorczy rozpoznanie urzgdzen.

4. Po zakoriczeniu rozpoznania dioda STOP musi pozostac zapalona, diody L1 i L2 zgasng
(ewentualnie zaczng migac diody L3 i L4).

Faza rozpoznania dotgczonych urzadzen moze by¢ powtdrzona w dowolnym momencie, réwniez po zainstalowaniu dodatkowego urzadzenia;
k informacje na temat tego jak przeprowadzi¢ nowe rozpoznawanie zawarto w paragrafie ,7.3.6 Rozpoznawanie innych urzgdzen”.

/
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4.4) Rozpoznanie dtugosci skrzydta

potozenia otwarcia czesciowego.
1. Wcisna¢ i przytrzymad wcisnigte przyciski [Set] i [V]

Po rozpoznaniu dotgczonych urzadzen rozpoczng miganie diody L3 i L4; oznacza to, ze centrala musi okresli¢ dtugos¢ skrzydta (odlegtosc
od wytgcznika krancowego zamkniecia do wytacznika krancowego otwarcia); ten wymiar jest niezbedny do wyliczenia momentu zwalniania i

2. Zwolni¢ przyciski, kiedy rozpocznie sie manewr (po okoto 3 sekundach).

3. Sprawdzi¢, czy wykonywanym manewrem jest otwarcie, w przeciwnym przypadku wcisngé przycisk
[Stop] i sprawdzi¢ uwazniej paragraf ,4.1 Wybdr kierunku”, nastepnie powtdrzy¢ od punktu 1.

zaraz potem rozpoczyna sie manewr zamkniecia.

4. Odczekad, az centrala ukoriczy manewr otwarcia az do osiggniecia wylgcznika kraricowego otwarcia;

5. Odczekac az centrala zakoriczy manewr zamykania.

Umozliwia skonfigurowanie:

zawarto w rozdziale ,Rozwigzywanie problemow”.

N

Wczytywanie diugosci skrzydta tryb 2 dla modeli 250HS i 500HS

e Zwalniania” podczas otwierania i zamykania w odlegtosci 10 cm od korica manewru;
e Ustawienia predkosci silnika” podczas otwierania i zamykania na 100% (tryb ,najszybciej” zob. tabela 8).

Ten tryb roboczy aktywuje sie podczas etapu rozpoznawania urzagdzen, przytrzymujac wcisniete przyciski [Stop] i [Close] przez ponad 8
sekund. Po uptywie 8 sekund, diody L3 i L4 migajg bardzo szybko; mozna wowczas zwolni¢ przyciski [Stop] i [Close].

Jedli tak sie nie dzieje nalezy natychmiast wytgczy¢ zasilanie centrali i uwaznie zweryfikowac potaczenia elektryczne. Inne uzyteczne informacje

~

N

4.5) Kontrola ruchu bramy

Po rozpoznaniu diugosci skrzydta zaleca sie wykonanie kilku manew-

réw, aby sprawdzi¢ prawidtowosc¢ ruchu bramy.

1. Wecisng¢ przycisk [Open], aby wykona¢ manewr ,Otwierania”;
sprawdzi¢ czy otwieranie bramy przebiega normalnie, bez zmiany
predkosci. Dopiero kiedy skrzydto znajdzie sie w odlegtosci od 70 do
50 cm od wytgcznika krarncowego otwierania, powinno ono zwolnic
i zatrzymac sie, w wyniku interwencji wytacznika kraricowego, w
odlegtosci 2+3cm od mechanicznego ogranicznika otwierania.

2. Wcisng¢ przycisk [Close], aby wykona¢ manewr ,Zamkniecie”;
sprawdzi¢ czy zamykanie bramy przebiega normalnie, bez zmiany
predkosci. Dopiero, kiedy skrzydto znajduje sie w odlegtosci od 70
do 50 cm od wyfacznika krancowego zamkniecia, powinno zwolnic¢
i zatrzymad sie w wyniku interwencji wytacznika krancowego, w

N

odlegtosci 2+3cm od mechanicznego ogranicznika zamkniecia.

3. Podczas manewru sprawdzi¢ czy lampa ostrzegawcza pulsuje
w cyklach:0,5 sekundy zapalona i 0,5 sekundy zgaszona. Nalezy
sprawdzi¢ réwniez miganie kontrolki (jesli jest ona zainstalowana)
podtgczonej do zacisku S.C.A.: wolne miganie przy otwieraniu i
szybkie przy zamykaniu.

4. \Wykonac kilka manewrdow otwierania i zamykania w celu wychwy-
cenia ewentualnych usterek montazu i regulacji lub innych anomalii
na przyktad punktéw zwiekszonego tarcia.

5. Sprawdzi¢, czy mocowanie sitownika ROBUS, listwy zebatej | zde-
rzakow wytgcznikdw kraricowych jest pewne, stabilne i odpowied-
nio wytrzymate rowniez podczas silnych przyspieszen lub zwolnien
ruchu bramy.

4.6) Funkcje fabrycznie ustawione

Centrala sitownika ROBUS posiada wiele funkcji z mozliwoscig usta-

wienia. Fabrycznie te funkcje sg ustawione w takiej konfiguracji, jaka
k powinna zadowoli¢ wiekszos¢ uzytkownikow.

Funkcje te moga by¢ w kazdej chwili zmienione dzigki odpowiedniej
procedurze programowania. W tym celu patrz paragraf ,7.2Progra-
mowanie”.

/
~

/

4.7) Odbiornik radiowy

Do zdalnego sterowania sitownika ROBUS w centrali kontrolnej
zamontowane jest ztagcze SM przeznaczone dla opcjonalnych odbior-
nikdw radiowych typu SMXI lub SMXIS.

Dodatkowe informacje zawarte sg w podreczniku uzytkownika
odbiornika radiowego. W celu podtgczenia odbiornika radiowego,

Tabela 4 - polecenia przy uzyciu nadajnika

Wyjscie nr 1 Polecenie ,P.P.” Tryb Krok Po Kroku
Wyjscie nr 2 Polecenie ,Otwarcie czesciowe”
Wyjscie nr 3 Polecenie ,,Otwiera”

Wyjscie nr 4 Polecenie ,Zamyka”

N

nalezy wykonac¢ czynnosci wskazane na rysunku 22. W tabeli 4 opi-
sano zwigzek miedzy wyjsciem odbiornika radiowego, a poleceniem,
ktdre wykona ROBUS:

/
~

5) Odbidr i przekazanie do eksploataciji

Jest to najwazniejszy etap realizacji automatu, ktéry ma na celu
zapewnienie maksymalnego bezpieczenstwa. Préba odbiorcza
moze stuzy¢ rowniez jako okresowa kontrola urzadzen, z ktérych
sktada sie na automat.

Proby odbiorcze catego urzadzenia musza byé przeprowa-
dzone przez doswiadczony i wykwalifikowany personel, ktory

musi wykonaé obowigzujace proby, zgodnie z istniejacymi
zagrozeniami i z petnym przestrzeganiem tego, co przewiduje
prawo, normatywy i uregulowania, a w szczegélnosci zgodnie
z wszystkimi warunkami normy EN 12445, ktéra ustala metody
prob do kontroli automatyki dla bram.
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5.1) Préby odbiorcze

Kazdy element automatyki, na przyktad listwy ochronne, fotokomarki,

obwdd zatrzymania awaryjnego itp., wymagaja specyficznej fazy

odbioru; dla tych urzgdzen bedzie trzeba wykonac procedury podane

w odpowiednich dla nich instrukcjach. Podczas wykonywania prob

odbiorczych sitownika ROBUS nalezy wykonaé nastepujaca sekwen-

Cje czynnosci:

1. Sprawdzi¢, czy byly doktadnie przestrzegane wskazdwki tego pod-
recznika, a w szczegdlnosci te z rozdziatu ,1 Ostrzezenia”;;

2. Odblokowac sitownik w sposdb podany w paragrafie ,Wysprzegla-
nie i ruch reczny” w rozdziale ,Instrukcje i ostrzezenia przeznaczone
dla uzytkownika sitownika ROBUS”.

3. Sprawdzi¢, czy mozna recznie poruszy¢ brame przy zamykaniu i
otwieraniu z sitg nie wigksza niz 390 N (okoto 40kg).

4, Blokowanie sitownika

5. Wykorzystujgc przewidziane urzadzenia sterowania lub zatrzyma-
nia (wytacznik na klucz, przyciski sterowania lub nadajniki radiowe),

N

wykona¢ préby otwarcia, zamknigcia i zatrzymania bramy i spraw-
dzi¢ czy jej zachowanie odpowiada temu, jak powinna reagowac.

6. Zweryfikowa¢ po kolei prawidtowe dziatanie wszystkich urzadzen
zabezpieczajgcych znajdujacych sie w instalagji (fotokomarki, listwy
krawedziowe, ograniczniki awaryjne, itd.), a takze upewnic sig, ze
brama zachowuje sie w przewidziany sposob. Za kazdym razem,
kiedy zadziata ktére$ urzadzenie, znajdujgca sie na centrali dioda
,BLUEBUS”, powinna wykona¢ 2 szybkie migniecia jako potwier-
dzenie rozpoznania zdarzenia.

7. Jesli sytuacjom niebezpiecznym powodowanym przez ruch skrzy-
det zapobiega sie poprzez ograniczenie sity uderzenia, nalezy prze-
prowadzi¢ pomiar sity zgodnie z wymaganiami normy EN 12445,
Jezeli regulacja ,,Predkosci” lub kontrola ,Sity silnika” zostaty uzyte
pomocniczo w systemie redukcji sity uderzenia, nalezy znalez¢ taka
regulacje, ktéra da najlepszy wynik.

5.2) Przekazanie do eksploatacji

Przekazanie do eksploatacji moze nastgpi¢ tylko po wykonaniu z

wynikiem pozytywnym wszystkich prob odbiorczych ROBUS oraz

innych zabudowanych urzgdzen. Zabronione jest czesciowe lub ,,pro-
wizoryczne” wprowadzanie do uzytku.

1. Sporzadzi¢ i przechowywac przez okres co najmniej 10 lat doku-
mentacje techniczng, ktéra musi zawiera¢ co najmnigj: rysunek
catosci systemu automatyki, schemat potaczen elektrycznych, ana-
lize ryzyka i zastosowanych srodkéw zapobiegawczych, deklaracje
zgodnosci producenta wszystkich zainstalowanych urzadzen (w
przypadku sitownika ROBUS nalezy uzy¢ zatgczonej Deklaracji CE),
kopie instrukcji obstugi oraz plan konserwaciji systemu automatyki.

2. Umiesci¢ na bramie tabliczke zawierajgcg co najmnigj ponizsze
dane: rodzaj automatyki, nazwe i adres producenta (odpowiedzial-
nego za ,wprowadzenie do uzytku”), numer seryjny, rok produkcii
oraz oznaczenie ,CE”.

N

AN

3. Zamocowac w pewny sposob w poblizu bramy etykiete lub tablicz-
ke z opisem operacji odblokowania i recznego otwierania.

4, Opracowac i przekaza¢ wiascicielowi deklaracje zgodnosci auto-
matyki.

5. Opracowac i przekaza¢ wtascicielowi ,Instrukcje obstugi i ostrzeze-
nia dotyczgce uzytkowania systemu automatyki”.

6. Opracowac i przekaza¢ wiascicielowi harmonogram konserwacii
automatyki, (ktory musi zawiera¢ wszystkie opisy dotyczace kon-
serwaciji pojedynczych urzadzen).

7. Przed wprowadzeniem do uzytku systemu automatyki, nalezy w
formie pisemnej poinformowac¢ odpowiednio wiasciciela (np. w
instrukcji obstugi i ostrzezeniach dotyczacych uzytkowania syste-
mu automatyki) na temat istniejacych niebezpieczenstw i zagrozen.

/

6) Konserwacija i likwidacja

/

6.1) Konserwacja

W celu utrzymywania statego poziomu bezpieczeristwa oraz w celu
zagwarantowania maksymalnej trwatosci catosci automatu niezbedna
jest regularna konserwacja; w tym celu ROBUS wyposazony jest w
stycznik manewrowy oraz system sygnalizacji zgdania konserwacijj,
patrz paragraf ,7.4.3 Wezwanie do konserwacji”.

A Czynnosci konserwacyjne nalezy wykona¢ scisle przestrze-
gajac norm bezpieczenstwa umieszczonych w niniejszej
instrukcji wedtug prawa i norm aktualnie obowigzujacych.

Dla innych urzadzen, innych niz ROBUS nalezy przestrzega¢ odpo-
wiednich dla nich harmonogramow konserwacii.

N

( W tym rozdziale podane sg informacije niezbedne do wykonania harmonogramu konserwagiji i likwidacji ROBUS. )

1. Dla ROBUS konieczna jest planowa konserwacja w ciggu najdale;
6 miesiecy lub maksymalnie lub co 20.000 cykli pracy od poprzed-
niej konserwaciji.

2. Odtaczy¢ wszelkie zrédta zasilania elektrycznego, w tym ewentual-
ne akumulatory awaryjne.

8. Sprawdzi¢ i oceni¢ stan zuzycia wszystkich podzespotéw, ktdre
skladajg sie na automatyke ze szczegdlnym uwzglednieniem zja-
wiska korozji lub oksydacji elementdw konstrukcyjnych; wymienic
elementy, ktdre nie dajg wystarczajgcych gwarancii.

4. Sprawdzi¢ stopien zuzycia elementdw ruchomych: kota zebatego,
zebatki i wszystkich elementow skrzydta, wymieni¢ czesci zuzyte.

5. Ponownie podigczy¢ zrodta zasilania elektrycznego i wykonad
proby i kontrole przewidziane w paragrafie "5.1 Préby odbiorcze”.

/

6.2) Utylizacja produktu

Niniejszy produkt stanowi integralna czes¢ systemu automa-
tyki, nalezy go zatem utylizowa¢ razem z nia.

Podobnie, jak w przypadku czynnosci montazowych, po zakoncze-
niu okresu uzytkowania produktu, prace demontazowe powinny zo-
sta¢ wykonane przez wykwalifikowany personel.

Urzadzenie skitada sie z réznego rodzaju materiatdw: niektdre z nich

moga zosta¢ poddane recyklingowi, inne powinny zosta¢ poddane

utylizacji. Nalezy sie zapozna¢ z informacjami na temat recyklingu i

utylizacji przewidzianymi w lokalnie obowigzujacych przepisach dla
k danej kategorii produktu.

UWAGA! - Niektore czesci produktu moga zawierac substancje szko- \
dliwe lub niebezpieczne, ktdre pozostawione w srodowisku, mogtyby
mie¢ szkodliwy wptyw na srodowisko i zdrowie ludzkie.

Umieszczony obok symbol zabrania wyrzucania niniej-
szego produktu razem z odpadami domowymi. W celu
usunigcia produktu, nalezy przeprowadzi¢, zgodnie z
lokalnie obowigzujgcymi przepisami, zbidrke selektyw-
ng lub zwrdci¢ produkt do sprzedawcy w chwili zaku-
pu nowego, rdwnowaznego produktu.

UWAGA! - Lokalne przepisy moga przewidywac powazne kary w
przypadku nielegalnego usuniecia niniejszego produktu.

/
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7) Rozszerzenie wiadomosci

( W tym rozdziale sg opisane mozliwosci programowania, personalizacji, diagnostyki i odszukiwania usterek w sitowniku ROBUS.

/

N

7.1) Przyciski do programowania
Na centrali ROBUS znajduja sie 3 przyciski, ktére moga by¢ uzyte tak
do sterowania centrali podczas prob jak i do programowania:

Open Przycisk ,OPEN” pozwala na sterowanie otwarciem bramy albo przesuwa
A w gore punkt programowania.
Stop Przycisk ,STOP* pozwala na zatrzymanie manewru; jezeli zostanie
Set przytrzymany przez ponad 5 sekund, pozwala na wejscie w tryb
programowania.
Close Przycisk ,CLOSE" pozwala na sterowanie zamknieciem bramy lub
v przesuwa w dét punkt programowania.

@ — |

A\

7.2) Programowanie

W centrali sterujgcej urzadzenia ROBUS sg dostepne funkcje, ktdre
mozna programowac; regulacja funkcji nastepuje za pomoca 3 przy-
ciskow znajdujgcych sie na centrali [A] [Set] [V], a ich dziatanie jest
sygnalizowanie przez 8 diod: L1....L8.

Funkcje programowalne, ktdre sg do dyspozycji w sitowniku ROBUS
rozmieszczone sg na 2 poziomach:

Pierwszy poziom: funkcje regulowane w trybie ON-OFF (aktywna
lub nieaktywna); w tym przypadku kazda z diod L1....L8 wskazuje
jedna z funkcii, jesli sie $wieci to funkcja jest aktywna, jesli jest zga-
szona to funkcja nie jest aktywna; zob. tabela 5.

Drugi poziom: parametry, ktére mozna regulowac w okreslonej skali
wartosci (od 1 do 8). W tym przypadku kazda dioda L1....L8 oznacza
jedng sposrod 8 mozliwosci, zob. tabela 7.

AN

N
/

7.2.1) Funkcje pierwszego poziomu (funkcje ON-OFF)

Tabela 5: lista funkciji, ktére mozna zaprogramowag: pierwszy poziom

Dioda | Funkcja Opis
L1 Zamknigcie Ta funkcja pozwala na automatyczne zamkniecie bramy po zaprogramowanym czasie przerwy, fabryczny
Automatyczne czas przerwy jest ustawiony na 30 sekund, ale moze by¢ on zmieniony na 5, 15, 30, 45, 60, 80, 120 i
180 sekund. Jesli funkcja nie est uaktywniona, to dziatanie jest ,poétautomatyczne”.
L2 Zamknij po Foto Ta funkcja pozwala na utrzymywanie bramy otwartej tylko przez czas niezbedny do przejscia przez nig,

bowiem zawsze dziatanie fotokomarki ,,Foto” wywotuje automatyczne zamkniecie z czasem opdznienia

5 sekund (niezaleznie od zaprogramowanej wartosci).

Sytuacja ta zmienia sie w zaleznosci od tego, czy jest aktywna, lub nie, funkcja ,Automatycznego Zamknigcia”.
Przy wytaczonym ,,Zamykaniu Automatycznym”: Brama osigga zawsze potozenia catkowitego otwarcia
(takze jedli zadziatanie fotokomadrki ma miejsce wczesniej). Po wytaczeniu fotokomdrki wywotuje sie
zamkniecie automatyczne ze zwitokg 5 sekundowa.

Przy wytaczonym ,,Zamykaniu Automatycznym”: czynnos¢ zamykania nastepuje niezwtocznie po
zwolnieniu Foto i wywotywane jest automatyczne zamkniecie z opedznieniem 5 sekundowym.

Funkcja ,Zamknij po Foto” jest zawsze wytaczana podczas manewrdw przerwanych poleceniem Stop.
Jesli funkcja ,,Zamknij po Foto” nie jest aktywna, czas zwioki bedzie taki jak zaprogramowany, albo nie
nastgpi automatyczne zamkniecie, jesli funkcja nie jest aktywna.

L3

Zawsze Zamyka

Funkcja ,Zawsze Zamyka” dziata skutkujgc zamknieciem w sytuacji, gdy po przywrdceniu zasilania brama
okazuije sie otwarta. Ze wzgleddw bezpieczenstwa, manewr jest poprzedzony 5-sekundowym miganiem.
Jedli funkcja nie jest aktywna, po przywrdceniu zasilania brama pozostaje nieruchoma.

L4

Stand-By

Funkcja ta pozwala na maksymalne zmniejszenie zuzycia energii, jest przydatna szczegdinie przy pracy
z akumulatorem awaryjnym. Jesli ta funkcja jest wigczona, to po 1 minucie od ukoriczenia manewru,
centrala wytgcza wyjscie BLUEBUS (a wiec i urzadzenia tam podfgczone) i wszystkie diody kontrolne,

za wyjatkiem diody BLUEBUS, ktéra bedzie powoli pulsowac (raz na 5s). Gdy centrala otrzymuije polecenie,
przywraca peine funkcjonowanie. Jesli funkcja nie jest aktywna nie bedzie ograniczenia zuzycia pradu.

L5

Moment startowy

Wigczajac tg funkcije, wytaczamy stopniowe przyspieszenie przy rozpoczynaniu kazdego z manewrdw, co
pozwala na uzyskanie maksymalnego momentu startu i jest korzystne w sytuacjach wystepowania duzego
tarcia statycznego, na przyktad w przypadku sniegu lub lodu blokujgcych skrzydto bramy. Jesli moment
startowy nie jest aktywny manewr rozpoczyna sie od stopniowego przyspieszenia.

L6

Ostrzezenie swietlne

Dzieki funkcji wstepnego migania lampy dodana zostata zwtoka 3-sekundowa pomiedzy rozpoczeciem
migania a rozpoczeciem manewru w celu wczeshiejszego uprzedzenia o niebezpieczenstwie. Jesli wstepne
miganie nie jest aktywne, wtaczenie migania nastepuje rownoczesnie z rozpoczeciem manewru.

L7

LZamyka” zmienia sig na
,Otwiera Czesciowo”

Aktywujac te funkcje wszystkie polecenia ,zamknij” (wejscie ,CLOSE” lub polecenie radiowe ,zamknij”)

uruchamiajg manewr otwarcia czesciowego (patrz dioda L6 w tabeli 7).

L8

Tryb ,Slave”

Wiagczajac te funkcje ROBUS staje sie ,Slave”: w ten sposdb moZzliwe jest zsynchronizowanie dziatania
2 silnikdw na przeciwlegtych skrzydtach, z ktérych jeden pemi role Master, a drugi Slave.
Doktadniejsze informacije na ten temat zawarto w paragrafie ,,7.3.5 ROBUS w trybie ,Slave”.

Podczas normalnej pracy sitownika ROBUS diody kontrolne L1....L8 sg zapalone lub zgaszone zgodnie ze stanem funkcji, jaka reprezentujg

k L1 pali sie jesli jest wigczone "Zamykanie automatyczne”.

AN

12-

Polski



/

7.2.2) Programowanie pierwszego poziomu (funkcje ON-OFF)
Fabrycznie funkcje pierwszego poziomu sg wszystkie ustawione na ,,OFF”, ale moga by¢ zmienione w kazdym momencie - zob. tabela 6. Nale-
zy sprawnie przeprowadzi¢ procedure programowania, gdyz maksymalny okres czasu miedzy jednym a drugim nacisnieciem przycisku to 10
sekund; po jego uptywie procedura jest automatycznie przerywana, a wprowadzone zmiany zapamigtane.
1. Woeisngc i trzymac wecisniety przycisk [Set] przez okoto 3 sekundy A4
3s
2. Zwolni¢ przycisk [Set] kiedy dioda kontrolna L1 zacznie miga¢ NI 4
L1
3. Weciskac przyciski [A] lub [¥] aby zamieni¢ potozenie pulsujacej diody oznaczajacej funkcije ¥4 Y4
ktéra ma by¢ zmodyfikowana (a]lub(~ ] \
4. Nacisng¢ przycisk [Set] aby zmieni¢ stan funkcji (miganie krétkie = OFF; L £ YV ANV
oISnas PreyeR o ot
miganie dtugie = ON) /TN N
5. Odczeka¢ 10 sekund, aby wyj$¢ z programowania koriczac maksymalny czas. %
10s
\ Uwaga: punkty 3 i 4 moga by¢ powtdrzone podczas tej samej fazy programowania w celu wprowadzenia ON lub OFF dla innych funkgji /
/7.2.3 Funkcje drugiego poziomu (parametry programowalne) \
Tabela 7: lista funkcji, ktére mozna zaprogramowac: drugi poziom
Dioda wejscia | Parametr Dioda (poziom)| Wartos¢é Opis
L1 5 sekund
L2 15 sekund
L1 Czas L3 30 sekund Reguluje czas przerwy, to znaczy czas
Pauzy L4 45 sekund miedzy otwarciem a zamknieciem auto-
L5 60 sekund matycznym. Dziata jedynie jesli zamykanie
L6 80 sekund automatyczne jest wigczone.
L7 120 sekund
L8 180 sekund
L1 Otwiera-stop-zamyka-stop
L2 Otwiera-stop-zamyka-otwiera
L3 Otwiera—zamyka-otwiera-zamyka
L2 Funkcja P.P. L4 Funkcja zespotu mieszkalnego Reguluje sekwencje polecen zwigzanych
L5 Zespdt mieszkalny 2 (ponad 2” zatrzymuje) | z wejsciem Krok po Kroku lub 1go kanatu
L6 Krok po Kroku 2 (mnigj niz 2” otwiera czesciowo)| radiowego.
L7 Obecnos¢ cztowieka
L8 Otwarcie w trybie ,pétautomatycznym”,
zamkniecie w trybie ,obecnos¢ cztowieka”.
L1 Bardzo Wolno
L2 Powolna
L3 Srednia Reguluje predkosc silnika podczas ruchu
L3 Predkosc L4 Szybka zasadniczego.
silnika L5 Bardzo szybko MOD. 250HS / 500HS: wartos¢ fabryczna
L6 Najszybciej =15
L7 Otwiera ,szybko”; zamyka ,powoli”
L8 Otwiera ,najszybciej” Zamyka ,szybko”
L1 Funkcja ,Kontrolka Otwartej Bramy”
L2 Aktywne, jesli skrzydio zamkniete Reguluje funkcije przypisana do wyjscia
L3 Aktywne, jesli skrzydto otwarte S.C.A. (niezaleznie od rodzaju funkciji
L4 Wyijscie L4 Aktywne z wyjsciem radiowym nr 2 przypisanej do wyjscia, gdy jest ono
S.CA. L5 Aktywne z wyjsciem radiowym nr 3 wigczone, dostarcza napiecie 24 V -30 +
L6 Aktywne z wyjsciem radiowym nr 4 50% o maksymalnej mocy 4 W).
L7 Kontrolka konserwacii
L8 Zamek elektryczny
L1 Brama najlzejsza
L2 Brama bardzo lekka Reguluje system kontroli sity silnika, aby
L3 Brama lekka dostosowac jg do masy bramy. System
L5 Sita L4 Brama srednia kontroli sity mierzy takze temperature otoc-
silnika L5 Brama srednio-ciezka zenia automatycznie zwigkszajac site w
L6 Brama ciezka przypadku temperatur szczegdlnie niskich.
L7 Brama bardzo cigzka
L8 Brama najciezsza

/
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Dioda wejscia | Parametr Dioda (poziom)| Wartosé Opis
L1 0,5 mt
L2 1mt Reguluje wymiar czesciowego otwarcia.
L3 1,5 mt Czesciowe otwarcie mozna poleci¢ 2-gim
L6 Otwiera L4 2 mt kanatem radiowym lub poleceniem ,ZAMY-
czesciowo L5 2,5 mt KA”, jesli funkcja ,Zamyka” jest zaprogra-
L6 3 mt mowana jako ,Otwiera Czesciowo”.
L7 3,4 mt
L8 4 mt
L1 Automatyczne (na podstawie trudnosci
manewrow).
L2 1000 Reguluje ilos¢ manewrdw, po ktdrej
L3 2000 przekazuje sygnat zadania konserwaciji
L7 Wezwanie do| L4 4000 automatyki (patrz paragraf ,7.4.3 Wezwa-
konserwagji L5 7000 nie do konserwacji”).
L6 10000
L7 15000
L8 20000
L1 Wynik 1 manewru (ostatniego)
L2 Wynik 2 manewru
L3 Wynik 3 manewru Umozliwia skontrolowanie rodzaju anoma-
L8 L4 Wynik 4 manewru lii, jaka pojawita sie podczas ostatnich 8
Lista L5 Wynik 5 manewru manewrow (patrz paragraf ,7.6.1 Historia
usterek L6 Wynik 6 manewru anomalii”).
L7 Wynik 7 manewru
L8 Wynik 8 manewru
Uwaga: , 7 sygnalizuje ustawienie fabryczne

Wszystkie parametry moga by¢ regulowane wedtug uznania bez zadnych ograniczen; jedynie regulacja ,,Sity Silnika” moze wymagac szczegdlnej

uwagi:

e Odradzamy stosowania duzych wartosci sity, w celu skompensowania faktu, ze w niektdrych miejscach skrzydta dochodzi do nadmiernego
tarcia; zbyt duza sita moze negatywnie wptyna¢ na funkcjonowanie systemu zabezpieczen lub uszkodzi¢ skrzydto.
e Jesli kontrola ,,Sity Silnika” jest stosowana pomocniczo w celu zmniejszenia sity uderzenia, to po kazdej regulacji nalezy powtdrzyE pomiar sity,
tak jak przewidziano w normie EN 12445.

e Zuzycie i warunki atmosferyczne wptywaja na ruch bramy, okresowo nalezy powtdrzy¢ kontrole regulacii sity.

N
/

N

7.2.4) Programowanie drugiego poziomu (parametry regulowane)
Fabrycznie parametry regulowane sg ustawione tak, jak to zaznaczono w tabeli 7: ,,
sposdb przedstawiony w tabeli 8. Nalezy sprawnie przeprowadzi¢ procedure programowania, gdyz maksymalny okres czasu miedzy jednym a
drugim nacignieciem przycisku to 10 sekund; po jego uptywie procedura jest automatycznie przerywana, a wprowadzone zmiany zapamigtane.

Tabela 8: aby zmieni¢ nastawialne parametry Przyktad

" ale ustawienie mozna zmieni¢ w dowolnej chwili w

1. Wecisngc¢ i trzymac wcisniety przycisk [Set] przez okoto 3 sekundy A4
-SET 3s
2. Zwolni¢ przycisk [Set] kiedy dioda kontrolna L1 zacznie migac N (5/
< L1 T

3. Weiskad przyciski [A] lub [W] aby zamienié potozenie pulsujacej ,diody wejsciowej” v4 Y4 . &

odpowiadajgcej zmienianemu parametrowi. @ lub @ N
4. Woeisnac i trzymac wcisniety przycisk [Set]. Przycisk [Set] musi by¢ wcisniety podczas wszystkich ¥

krokéw 5i 6. SET
5. Odczekac okoto 3 sekundy, nastepnie zapali sie dioda kontrolna przedstawiajaca aktualny poziom N/

regulowanego parametru. /Q:
6. Woeiskac przyciski [A] lub [¥] aby zamieni¢ potozenie zapalonej diody, ktdra przedstawia wartosé v4 Y4 NI/

parametru. @ lubCv] X
7. Zwolnié przycisk [Set] 4

SET
8. Odczekac 10 sekund, aby wyj$¢ z programowania koriczac maksymalny czas. %
10s

Uwaga: punkty od 3 do 7 moga by¢ powtdrzone podczas tej samej fazy programowania w celu regulacji wiekszej ilosci parametrow
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7.2.5) Przykiad programowania pierwszego poziomu (funkcje ON-OFF)
Jako przyktad jest przywotana sekwencja czynnosci potrzebna, aby zmieni¢ ustawienie fabryczne funkciji -wiaczy¢ funkcije ,Zamykanie Automa-
tyczne” (L1) i ,Zawsze Zamyka” (L3).

Tabela 9: przyktad programowania pierwszego poziomu Przyktad

1. Woeisnac¢ i trzymac wecisniety przycisk [Set] przez okoto 3 sekundy 4
3s
2. Zwolni¢ przycisk [Set] kiedy dioda kontrolna L1 zacznie miga¢ NIV 4
O
3. Woeisnac¢ jeden raz przycisk [Set] aby zmieni¢ stan funkcji powigzanej z L1 V4 NIV
(Zamykanie automatyczne) dioda L1 miga teraz dtugimi btyskami O: L1
4. Weisnagé 2 razy przycisk [¥] aby przesung¢ diode migajaca na diode L3 v4 ¥4
L3
5. Woeisnac¢ jeden raz przycisk [Set] aby zmieni¢ stan funkcji powigzanej z L3 v 4 N é/
(Zawsze Zamyka ), teraz dioda kontrolna L3 pulsuje dtugimi zmianami \L3
6. Odczekac 10 sekund, aby wyjs¢ z programowania wyczerpujgc maksymalny czas bezczynnosci. %
10s

Po zakonczeniu tych operacji diody L1 i L3 muszg pozosta¢ zapalone wskazujac, ze sa aktywowane funkcje ,,Zamknigcie Automatyczne” i
k LZawsze Zamyka”.

/

/
~

7.2.6) Przykiad programowania drugiego poziomu (parametry regulowane)
Jako przyktad jest podana sekwencja czynnosci w celu dokonania zmiany ustawienia fabrycznego parametréw i zwiekszenia ,,Czas Przerwy” do
60 sekund (wejscie na L1 i poziom na L5) i zmniejszenia ,Sity Silnika” dla bram lekkich (wejécie na L5 i poziom na L2).

Tabela 10: przyktad programowania drugiego poziomu Przyktad
1. Wocisnac i trzymad wcisniety przycisk [Set] przez okoto 3 sekundy 4
3s
2. Zwolni¢ przycisk [Set] kiedy dioda kontrolna L1 zacznie pulsowac. N 4
N SET]
3. Wocisnac i trzymac wcisniety przycisk [Set]; przycisk [Set] musi by¢ wcisnigty pomiedzy krokiem 4 i 5
-SET
4. Odczekad okoto 3 sekund az zapali sie dioda L3, ktdra przedstawia aktualng wartos¢ parametru N (\):
,Czas Przerwy” /TN L3 3s
5. Wocisnac¢ 2 razy przycisk [¥] aby przesung¢ zapalong diode na L5, ktdra przedstawia nowg wartosc Y4 ¥4 N
"Czas Przerwy”. (v](~] N5
6. Zwolni¢ przycisk [Set] 4
SET|
7. Wcisnaé 4 razy przycisk [W] aby przesunaé diode migajaca na diode L5 v4 ¥4 ¥4 *f\éi
( : ( : ( : ( : N\ L5
8. Wecisnac¢ i trzymac wcisniety przycisk [Set]; przycisk [Set] musi by¢ wcisnigty pomiedzy krokiem 9i 10 4
SET
9. Odczekac okoto 3 sekund az zaswieci sie dioda L5, ktdra przedstawia aktualng wartos¢ parametru NI/
"Sita Silnika” 3s /Q: L5
10.  Wecisnac 3 razy przycisk [A] aby przesuna¢ $wiecaca sie diode na L2, ktdra przedstawia nowg wartos¢ ¥4 ¥4 ¥4\ 1/
parametru ,Sita Silnika”. G @ @ /TNL2
11.  Zwolnié przycisk [Set] 4
12 Odczeka¢ 10 sekund, aby wyj$¢ z programowania wyczerpujgc maksymalny czas bezczynnosci. %
10s

N

e 7.3) Dodawanie lub usuwanie urzadzen I
Przy automatyzaciji z sitownikiem ROBUS istnigje mozliwo$¢ dodawa-  paragrafach.

nia lub usuwania dodatkowych urzadzen w jakimkolwiek momencie. Po dodaniu lub usunigciu urzadzen koniecznym jest powtor-
W szczegdlnosci do ,BLUEBUS” i do wejscia ,STOP” mogg by¢  zenie rozpoznania dodatkowych urzadzen w sposéb opisany
podtgczone rézne rodzaje urzadzen, tak jak podano w nastgpnych w paragrafie ,,7.3.6 Rozpoznawanie innych urzadzen”.

- /
/7.3.1) BLUEBUS )
BLUEBUS jest technologig, ktéra pozwala na wykonanie podtaczenn  fotokomdrki, urzadzenia bezpieczenstwa, przyciski sterowania,
urzadzen kompatybilnych za pomoca jedynie dwdéch przewoddw,  diody sygnalizacyjne itp. Centrala kontrolna ROBUS rozpoznaje jedno
ktérymi jest przesytane zasilanie elektryczne jak i zwrotne sygnaty  po drugim wszystkie urzgdzenia tak podtaczone podczas odpo-
komunikatow. Wszystkie urzadzenia sg podigczane réwnolegle do  wiedniej fazy rozpoznania i jest w stanie precyzyjnie wykry¢ wszelkie
tych samych 2 przewoddéw BLUEBUS i bez koniecznosci przestrze-  usterki. Z tego powodu za kazdym razem, kiedy jest dodawane lub
gania biegunowosci; kazde urzadzenie jest rozpoznawane nieza-  odiaczane jakie$ urzadzenie dotaczone do BLUEBUS, nalezy w cen-
leznie, poniewaz podczas instalowania jest mu przypisany jeden,  trali przeprowadzi¢ faze rozpoznania, tak jak opisano w paragrafie

kjeolnoznaczny adres. Do BLUEBUS mozna podtaczy¢ na przyktad:  ,7.3.6 Rozpoznawanie innych urzadzen”.

/
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7.3.2) Wejscie STOP
STOP jest wejsciem, ktére powoduje natychmiastowe zatrzymanie
manewru, a nastepnie nastepuje krotka zmiana kierunku. Do tego
wejscia moga by¢ podtaczone urzadzenia z wyjsciem ze stykiem
normalnie otwartym ,NO”, normalnie zamknigtym ,NC”, albo urza-
dzenia z wyjsciem o statej opornosci 8,2 KQ, jak na przyktad listwy
rezystancyjne.
Tak jak w przypadku BLUEBUS, centrala rozpoznaje rodzaj urzadze-
nia dotgczonego do wejscia STOP podczas fazy rozpoznawania (zob.
paragraf ,,7.3.6 Rozpoznawanie innych urzadzen”); kazda zmiana w
poréwnaniu do stanu zapamietanego powoduje polecenie ,STOP”.
Za pomocg odpowiednich sposobdw istnieje mozliwos¢ podtgcze-
nia do wejscia STOP wiecej niz jednego urzadzenia, nawet réznych
rodzajow:
e Wiekszg ilos¢ urzadzernt NO mozna potaczy¢ miedzy sobg réwnole-
gle bez zadnego ograniczenia ilosci.

* Wiekszg ilos¢ urzadzern NC mozna potgczy¢ miedzy sobg szerego-
wo bez zadnego ograniczenia ilosci.

e Dwa urzadzenia z wyjéciem o statej rezystancji 8,2 KQ mozna pod-
taczy¢ rdwnolegle. Jezeli jest ich wiecej niz 2, mozna je potaczy¢
kaskadowo z jedna rezystancjg koricowg 8,2 KQ.

e MoZliwa jest kombinacja NA i NC poprzez réwnolegte potaczenie
obu stykéw i dotgczeniem szeregowo do styku NC — oporu 8,2 KQ
(pozwala to takze na kombinacje 3 urzadzen: NO, NC i 8,2 KQ).

AJes’Ii wejscie STOP jest uzywane do podtaczenia urzadzen
z funkcjami bezpieczenstwa, jedynie urzadzenia ze statym
oporem 8,2kQ zapewniaja 3 kategorie odpornosci na usterki
wedtug normy EN 954-1.

N
/

N

7.3.3) Fotokomorki

System ,BLUEBUS” pozwala, poprzez adresowanie przy pomocy
odpowiednich mostkdw, na rozpoznanie fotokomorek przez centrale
i przydzielenie wtasciwej funkcji odczytu. Nadawanie adresu dotyczy
TX i RX (wykonujemy mostek w ten sam sposob) po upewnieniu sie,
czy przypadkiem inne pary fotokomdrek nie posiadaja tego samego
adresu.

W automatyce bram przesuwnych z sitownikiern ROBUS mozliwe jest
zainstalowanie fotokomadrek w sposdb zaprezentowany na rys.

Po zainstalowaniu lub usunieciu fotokomdrek koniecznym bedzie
dokonanie w centrali fazy rozpoznawania w sposob opisany w para-
grafie ,,7.3.6 Rozpoznawanie innych urzadzen”.

Tabela 11: adresy fotokomorek

Fotokomoérka Mostki

Fotokomodrka Mostki

FOTO
Fotokomdrka zewnetrzna h = 50
z dziataniem przy zamykaniu

FOTO 2
Fotokomdrka zewnetrzna z dziataniem
przy otwieraniu

FOTO Il
Fotokomdrka zewnetrzna h = 100
z dziataniem przy zamykaniu

FOTO 21I
Fotokomdrka wewnetrzna z dziataniem
przy otwieraniu

FOTO 1
Fotokomdrka wewnetrzna h = 50
z dziataniem przy zamykaniu

FOTO 3
Pojedyncza fotokomdrka obejmujaca catg
automatyke

&

FOTO11I
Fotokomdrka wewnetrzna h = 100
z dziataniem przy zamykaniu

rave

A Instalacja FOTO 3 razem z FOTO Il wymaga, aby potozenie ele-
mentow, z ktdrych sktada sie fotokomdrka (TX - RX), byto zgodne z
ostrzezeniem podanym w instrukcji obstugi fotokomarek.

N

4 7.3.4) Czujnik fotooptyczny FT210B

Fotoczujnik FT210B taczy w jedno urzgdzenie system ograniczania
sity (typu C zgodnie z normg EN 12453) oraz czujnik obecnosci,
wykrywajacy przeszkody znajdujgce sie¢ w osi optycznej pomiedzy
nadajnikiem TX a odbiornikiem RX (typ D zgodnie z normg EN12453).
W czujniku fotooptycznym FT210B sygnaty stanu listwy przesytane
sg poprzez promien fotokomaorki integrujgc w ten sposdb dwa sys-
temy w jedno urzadzenie. Fotokomdrka nadawcza, znajdujgca sie
na ruchomym skrzydle zasilana jest baterig litowa eliminujgc w ten
sposob niemozliwe do wykonania systemy potaczen; specjalne uktady
natomiast ograniczajg zuzycie baterii gwarantujac jej trwatos¢ przez
okres do 15 lat (zob. szczegdty dotyczace szacowania trwatosci w
instrukgji obstugi produktu).

Jedno tylko urzadzenie FT210B powigzane z listwg krawedziowa (na
przyktad TCB65) pozwala na osiggniecie poziomu bezpieczenstwa
L,atdwnej krawedzi zamykajacej” wymaganego przez norme EN 12453
niezaleznie od ,sposobu uzytkowania” i ,sposobu uruchamiania”.

Fotoczujnik FT210B przypisany do listew krawedziowych typu ,opor-
nosciowego” (8,2kQ), jest odporny na pojedyncze uszkodzenie (kate-
goria 3 zgodnie z EN 954-1). Posiada specjalny obwdd antykolizyjny,
ktéry pozwala unikngé zaktdcen z innych czujnikdw, takze niezsyn-
chronizowanych i pozwala na dodanie innych czujnikéw fotooptycz-
nych, na przyktad w przypadku przejazdu dla ciezkich pojazddw,
gdzie zazwyczaj instaluje sie druga fotokomdrke na wysokosci 1m
od ziemi.

Dodatkowe informacije na temat warunkéw podtaczania i adresowania
zawarte sg w podreczniku uzytkownika FT210B.

AN
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7.3.5) ROBUS w trybie ,,Slave”

Odpowiednio zaprogramowany i podtaczony ROBUS moze dziata¢
w trybie ,Slave”, ten tryb dziatania wykorzystywany jest w przypadku
potrzeby zautomatyzowania dwdch przeciwlegtych skrzydet, gdy
zamiarem jest uzyskanie zsynchronizowanych ruchéw obu skrzydet
bramy. W tym trybie jeden ROBUS dziata jako Master, to znaczy
steruje manewrem, natomiast drugi ROBUS pracuje w trybie Slave,
to znaczy wykonuje polecenia wysytane przez Master (fabrycznie
wszystkie ROBUS zaprogramowane sg jako Master).

W celu skonfigurowania ROBUS jako Slave nalezy uruchomic funkcije
pierwszego poziomu , Tryb Slave” (patrz tabela 5).

Potaczenie pomigdzy ROBUS Master a ROBUS Slave odbywa sie za
posrednictwem BLUEBUS.

A w tym przypadku nalezy zachowaé¢ biegunowosé
potaczen miedzy obydwoma ROBUS, jak to zilustrowano na
rysunku 26 (pozostate urzadzenia nie musza mie¢ zachowa-
nej biegunowosci).

W celu zainstalowania dwéch ROBUS w trybie Master i Slave nalezy

wykonac¢ nastepujace czynnosci:

e Wykona¢ pofgczenie obu silnikéw w sposdb zilustrowany na
rysunku 25. Jest obojetne, ktéry z silnikdw funkcjonowat bedzie jako
Master, a ktory jako Slave, wybierajgc nalezy uwzgledni¢ wygode
potaczen oraz fakt, ze polecenie Krok po kroku w Slave zezwala na
catkowite otwarcie jedynie skrzydta napedzanego Slave.

LUCYB

22/

e Potgczy¢ dwa silniki jak na rysunku 26.

e Wybrac kierunek manewru otwarcia obydwu silnikow, jak to wska-
zano na rysunku 25 (patrz takze paragraf ,4.1 Wybor kierunku”).

e Podigczy¢ zasilanie obu silnikdw.

¢ W ROBUS Slave zaprogramowac funkcje ,, Tryb Slave” (patrz tabe-
la 5).

* Wykonac¢ rozpoznanie urzadzen podtgczonych do ROBUS Slave
(patrz paragraf ,4.3 Rozpoznawanie dotaczonych urzadzen”).

¢ Wykonac rozpoznanie urzadzen podtaczonych do ROBUS Master
(patrz paragraf ,,4.3 Rozpoznawanie dotgczonych urzadzen”).

e Dokonac¢ pomiaru diugosci skrzydet bramy przez ROBUS Master
(patrz paragraf “4.4 Rozpoznanie dtugosci skrzydfa”).

LUCYB

S.C.A. STOP PP

L= o %]ﬁ;/

wwu.l.'u.!.

MASTER

o

W potaczeniu obu ROBUS w trybie Master - Slave zwrdci¢ uwage aby:

|

R

¢ \Wszystkie urzadzenia byly podtaczone do ROBUS Master (jak na rysunku 26), w tym takze odbiornik radiowy.
¢ W przypadku zastosowania baterii buforowej, oba silniki musza dysponowac¢ wiasng bateria.
* Wszystkie programy z ROBUS Slave byly ignorowane (przewazajg te z ROBUS Master), za wyjatkiem tych, ktére wskazano w tabeli 12 .

/
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Funkcje pierwszego poziomu (funkcje ON - OFF)

/ Tabela 12: Programy ROBUS Slave niezalezne od ROBUS Master \

Funkcje drugiego poziomu (parametry regulowane)

Stand-by Predkos¢ silnika
Moment startowy Wyjscie SCA
Tryb Slave Sita silnika

Wykaz btedow

Do Slave podtgczy¢ mozna:

* wiasng lampe ostrzegawczg (Flash)

* wiasng kontrolke otwartej bramy (S.C.A.)
* wiasng listwe krawedziowa (Stop)

* W urzadzeniu Slave wejscia Open i Close nie sg uzywane

* wiasny pulpit sterowniczy (P.P.), sterujacy catkowitym otwarciem skrzydta Slave.

.
/7.3.6) Rozpoznawanie innych urzadzen

1. Weisnacé i trzymac wecisniete przyciski [A] i [Set]

Zwykle operacja rozpoznawania urzgdzen dotgczonych do BLUEBUS i do wejscia STOP jest wykonywana podczas instalacji systemu; jednak po kaz-
dym dodaniu lub odjeciu urzadzenia mozliwe jest powtdrzenie rozpoznawania w sposob podany w tabeli 13.

/
~

2. Zwolni¢ przyciski, kiedy diody L1 i L2 zaczng bardzo szybko pulsowac (po okoto 3 sekundach). 4+ 4 NI
G/\\L1 N2
3. Odczeka¢ kilka sekund az centrala skoriczy rozpoznanie urzadzen. A
X 1
4, Po zakonczeniu rozpoznania diody L1 i L2 przestang pulsowac, dioda STOP musi pozostac¢ zapalona,

natomiast diody L1...L.8 zapalg sie zgodnie ze stanem funkcji ON-OFF, ktdre obrazuja.

paragrafie ,,5.1 Proby odbiorcze”.

N

A Po dodaniu lub usunigciu urzadzen, konieczne jest ponowne wykonanie odbioru automatyki zgodnie z tym, co podano w

/

7.4) Funkcje specjalne

/

7.4.1) Funkcja ,,Otwiera zawsze”
Funkcja,Zawszeotwdrz”jestopcjastuzacgdowykonaniamanewruotwar-
cia, kiedy sterowanie ,.krok-po-kroku” trwa dtuzej niz 2 sekundy; jest to
przydatne, naprzyktad, aby podtaczy¢ dozacisku P.P.(Krok po kroku) styku
zegara programujgcego tak, aby brama byta stale otwarta o pewnej

~

porze dnia. Ta funkcja jest aktywna bez wzgledu na sposéb zaprogra-
mowania wejscia P.P, za wyjatkiem funkcji ,Zamyka”, patrz parametr
»Funkcja Krok po kroku” w tabeli 7.

/7.4.2) Funkcja ,,Otwoérz awaryjnie”
W przypadku, kiedy urzadzenie bezpieczenstwa nie dziata prawidtowo
lub nie dziata w ogdle, istnigje mozliwos¢ sterowania i przesuwania

bramy w trybie ,recznym”.

N

Szczegdly sa podane w paragrafie ,Sterowanie z zabezpieczeniami

niedziatajgcymi”, znajdujgcym sie w zatgczniku ,Instrukcije i ostrzeze-
nia przeznaczone dla uzytkownika sitownika ROBUS”.

/

4 7.4.3) Wezwanie do konserwacji

ROBUS pozwana na przypomnienie uzytkownikowi, kiedy nalezy
dokonaé kontroli konserwacyjnej automatyki. llos¢ manewrdw, po
ktdrej nastepuje wezwanie podzielona jest na 8 poziomdw za pomoca
zmiennego parametru ,Wezwanie do konserwacji” (patrz tabela 7).
Poziom 1 regulacji jest ,automatyczny” i bierze pod uwage ciezkosc
manewrdw, to znaczy site i czas trwania manewru, natomiast pozo-
state regulacje okreslane zostajg na podstawie ilosci manewrdw.

Tabela 14 - wezwanie do konserwaciji prz
llosé manewréow

pomocy Flash i kontrolki konserwaciji
Sygnalizacja Flash

~

Sygnalizacja potrzeby konserwacji nastepuje poprzez miganie lampy
ostrzegawczej lub lampy podtgczonej do wyjscia SCA, gdy jest zapro-
gramowana jako ,Kontrolka Konserwagji” (zob. tabela 7).

Na podstawie ilosci wykonanych manewrdw w stosunku do zaprogra-
mowanej granicy, pulsowanie lampy oraz kontrolki konserwacji podaja
sygnaty, o ktérych w tabeli 14.

Sygnalizacja kontrolki konserwacji

Ponizej 80% limitu

Normalna (0,5 z wigczone, 0,5 s wytaczone)

Wigczona przez 2 s na poczatku otwierania

Pomigdzy 81 a 100% limitu

normalnego.

Na poczagtku manewru pozostaje wtgczone
przez 2 s, a nastepnie przechodzi do trybu

Pulsuje przez caty czas trwania manewru

Ponad 100% limitu

normalnego.

Na poczagtku manewru pozostaje wtgczone
przez 2 s, a nastepnie przechodzi do trybu

Pulsuje stale.

N
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Kontrola ilo$ci wykonanych manewréw
Przy pomocy funkgji ,Wezwanie do konserwacji” mozliwe jest ustalenie ilosci manewréw wykonanych jako odsetek zatozonej granicy. W celu
dokonania tej kontroli nalezy postepowac w sposdb opisany w tabeli 15.

Tabela 15 kontrola ilosci wykonanych manewréw

1. Wocisnac i trzymac wcisniety przycisk [Set] przez okoto 3 sekundy

¥
3s

2. Zwolni¢ przycisk [Set] kiedy dioda kontrolna L1 zacznie miga¢ N d)/
< L

3. Nacisnaé przyciski [A] lub [¥] aby zmienié potozenie pulsujacej diody na L7, tzn. ,diody wejsciowe]” Y4 ¥4
dla parametru ,wezwanie do konserwacji” lub L7
4. Wecisna¢ i przytrzymac wecisniety przycisk [Set], przycisk [Set] musi by¢ wcisniety pomiedzy krokiem 5, 6 i 7

5. Odczekac okoto 3 sekund, nastepnie zapali sie dioda kontrolna przedstawiajgca aktualny poziom
parametru ,Wezwanie do konserwacji’
6. Wecisna¢ i natychmiast zwolni¢ przyciski [A] i [V].

7. Dioda odpowiadajgca wybranemu poziomowi kilkakrotnie zaswieci pulsujgc. llos¢ impulsow Swiatta
oznacza procentowy wskaznik wykonanych manewrdw (wielokrotno$c¢ 10%) w stosunku do zatozonej
granicy. Na przyktad: przy zatozonym zgdaniu konserwacji na L6, to znaczy 10000, 10% odpowiada N d}i N/ N bi
1000 manewrdw, jesli dioda sygnalizacyjna wykona 4 pulsowania oznacza to, ze osiggnietych zostato \ N \ n=?
40% manewrdw (to znaczy ilos¢ pomiedzy 4000 a 4999 manewrdw). Jesli nie zostato osiggnietych 10%
zatozonych manewrdw, pulsowanie nie nastepuije.

8. Zwolni¢ przycisk [Set]

Zerowanie licznika manewréw
Po wykonaniu konserwaciji urzadzenia koniecznym jest wyzerowanie licznika manewrdw.
Nalezy postepowac w sposob opisany w tabeli 16.

Tabela 16 - Zerowanie licznika manewréw Przyktad

1. Wecisngc¢ i trzymac wcisniety przycisk [Set] przez okoto 3 sekundy
SET] 3s
2. Zwolni¢ przycisk [Set] kiedy dioda kontrolna L1 zacznie migac NIV 4
Nt
3. Nacisna¢ przyciski [A] lub [¥] aby zmieni¢ pofozenie pulsujacej diody na L7, tzn. ,diody wejsciowe]” Y4 ¥4
dla parametru ,wezwanie do konserwagcji” lub L7 G @ O:
4. Wocisnac i trzymac wcisniety przycisk [Set], przycisk [Set] musi by¢ wcisniety ¥
podczas wszystkich krokéw 5 i 6.
5. Odczekac okoto 3 sekundy, nastepnie zapali sie dioda kontrolna przedstawiajaca aktualny NIV
poziom parametru ,Wezwanie do konserwacji’ ZQ}\ 3s
6. Nacisng¢ i trzymac wcisniete przez przynajmniej 5 sekund przyciski [A] i [¥], a nastgpnie oba przyciski

zwolni¢. Dioda odpowiadajgca wybranemu poziomowi wykona catg serie szybkich pulsowari sygnalizujgc, p A 2 . 3
ze licznik manewrdw zostat wyzerowany. @ ’
7. Zwolni¢ przycisk [Set]

N

AN

7.5) Podtaczenie innych urzadzen

Jedli istnieje potrzeba zasilania urzadzen zewnetrznych jak na przyktad Sl0p PP
czytnik zblizeniowy dla kart z transponderem albo $wiatta o$wietlajg-

cego wytacznik kluczowy, mozna w tym celu pobra¢ zasilanie tak jak M M M M
pokazano na rys. 27 Napiecie sieciowe wynosi 24Vce -30% + +50%

z maksymalnym dostepnym pradem o wartosci 100mA. l l

- +
@ 24Vce

N /
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7.6) Rozwigzywanie probleméw

W tabeli nr 17 mozna znalez¢ przydatne wskazowki do rozwigzania
problemdw, jakie moga pojawi¢ sie w czasie instalowania lub w przy-
padku uszkodzenia.

Tabela 17 wyszukiwanie usterek

Objawy Zalecane kontrole

Nadajnik radiowy nie steruje brama i dioda na Sprawdzi¢, czy baterie nadajnika nie wyczerpaly sie, ewentualnie je wymienic.
nim nie zapala sie.
Nadajnik radiowy nie steruje brama ale dioda na | Sprawdzi¢ czy nadajnik jest prawidtowo wczytany do odbiornika radiowego.
nim zapala sie.
Nie mozna wykona¢ zadnego manewru i dioda Sprawdzi¢, czy ROBUS jest zasilany napieciem z sieci.

,BLUEBUS” nie pulsuje. Sprawdzi¢, czy bezpieczniki nie sg przepalone; w takim przypadku nalezy ustali¢
przyczyne usterki, a nastgpnie wymieni¢ bezpieczniki na nowe o takiej samej wartosci

Nie mozna sterowac zadnym manewrem i lam- pradu i pozostatych danych

pa nie Swieci sie pulsujac. Sprawdzi¢, czy polecenie jest rzeczywiscie odbierane. Jesli polecenie dochodzi do
wejsécia PP to odpowiednia dioda ,PP” musi sie zapali¢; jesli natomiast jest uzyty

Nie mozna sterowac¢ bramag a dioda wykonuje nadajnik radiowy, to dioda ,BLUEBUS” musi wykona¢ dwa szybkie migniecia.

kilka migniec. Policzy¢ ilos¢ migniec i sprawdzi¢ zawartos¢ wskazowek z tabeli 19.

Manewr rozpoczyna sie, lecz zaraz po tym Wybrana sita moze by¢ za mata dla tego rodzaju bramy. Sprawdzi¢ czy nie ma

nastepuje cofniecie bramy. przeszkod i ewentualnie wybrac¢ wieksza site.

Manewr jest wykonywany w sposob prawidtowy, | Sprawdzi¢, czy podczas manewru jest napiecie na zacisku FLASH lampy ostrzegawc-

ale nie dziata lampa ostrzgawcza. zej, (poniewaz jest to sygnat przerywany, wartos¢ napiecia nie ma znaczenia: okoto

10-30Vps); jesli napiecie jest, to przyczyna bedzie uszkodzona zardwka, ktdérg nalezy
wymieni¢ na inng o takich samych parametrach; jesli brak napiecia, moze to by¢
przeciazenie na wyjsciu FLASH. Sprawdzi¢, czy nie ma zwarcia na przewodzie.
Manewr jest wykonywany w sposéb Sprawdzi¢ rodzaj funkcji zaprogramowanej dla wyjscia SCA (tabela 7).

prawidtowy, ale nie dziata kontrolka SCA. W momencie, gdy kontrolka powinna by¢ zapalona, nalezy sprawdzi¢ napiecie na
zacisku SCA (okoto 24Vps); jesli napiecie jest, to przyczyng bedzie uszkodzona zardwka,
ktdra nalezy wymieni¢ na inng o takich samych parametrach; jesli brak napiecia, moze
by¢ to przecigzenie na wyjsciu SCA. Sprawdzi¢, czy nie ma zwarcia na przewodzie.

- /
/7.6.1) Wykaz dotychczasowych anomalii )

ROBUS umozliwia wyswietlenie ewentualnych anomalii, jakie pojawity sie w czasie ostatnich 8 manewrdw, na przyktad przerwanie manewru z
powodu zadziatania fotokomorki lub listwy. W celu dokonania kontroli listy anomalii nalezy postepowac w sposdb podany w tabeli 18.

Tabela 18 wykaz anomalii Przykiad

1. Wecisngg i trzymac wcisniety przycisk [Set] przez okoto 3 sekundy A4
3s
2. Zwolni¢ przycisk [Set] kiedy dioda kontrolna L1 zacznie miga¢ N é/ 4
< L1

3. Weiskad przyciski [A] lub [W] aby zmieni¢ potozenie pulsujacej na L8, to znaczy ,diody wejéciowej” dla Y4 ¥4

parametru ,Wykaz anomalii” lub L8. @ O:
4. Wecisnac¢ i trzymac wcisniety przycisk [Set]; przycisk [Set] musi by¢ wcidnigty podczas wszystkich L 4

krokow 5 i 6.
5. Odczekac okoto 3 sek. a nastepnie zaswiecy sie diody odpowiadajace manewrom, podczas ktérych

pojawity sie anomalie. Dioda L1 wskazuje wynik ostatniego manewru, dioda L8 wskazuje wynik manewru )C‘)ﬁ

6smego od konca. Jesdli dioda jest wigczona, oznacza to, ze podczas manewru miaty miejsce anomalie, 3 7

jesli dioda jest zgaszona, oznacza to, ze manewr zostat wykonany bez wystgpienia zadnej anomalii.
6. Wecisng¢ przyciski [A] i [¥] w celu dokonania wyboru odpowiedniego manewru:

Odpowiednia dioda wykona ilos¢ mignie¢ rowng tej jaka normalnie pojawia sie na sygnalizatorze po Y+ ¥4 NI

zaistnieniu anomalii (patrz tabela 19). @ | @ N
7. Zwolnié przycisk [Set] 4

/7.7) Diagnostyka i sygnalizacja )
Niektdére urzadzenia posiadajg mozliwos¢ specjainej sygnalizacji, za

pomoca ktérej mozna fatwo okresli¢ stan dziatania lub ewentualne
k dziatanie nieprawidtowe.
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Szybkie miganie

7.7.1) Sygnalizacja za pomoca lampy ostrzegawczej
Lampa podtgczona do wyjscia FLASH podczas ruchu bramy miga z czestotliwoscig jednego migniecia na sekunde; kiedy pojawia sie usterka,
podawane sg dwie krétkie serie krotkich mignie¢ w odstepach jednosekundowych.

Tabela 19: sygnalizacja lampy ostrzegawczej FLASH

Przyczyna

~

DZIALANIE

1 btysk
przerwa 1 sekundowa
1 btysk

Btad w BLUEBUS

Na poczatku manewru kontrola urzadzen podtaczonych do BLUEBUS nie rozpoznata
tych, jakie zostaly zapamietane podczas fazy rozpoznania. Mozliwe, ze ktéres z nich
jest uszkodzone, nalezy je sprawdzi¢ i wymienic; jesli zostaty wprowadzone zmiany
nalezy powtdrzy¢ rozpoznanie (4.3 Rozpoznanie dotgczonych urzadzery)

2 migniecia Na poczagtku manewru jedna lub wiecej fotokomarek nie daje zgody na ruch.
przerwa 1 sekundowa Zadziatanie fotokomarki Sprawdzi¢, czy nie ma przeszkdd. Podczas ruchu jest to normalne, jesli
2 migniecia rzeczywiscie pojawia sie jakas przeszkoda.
8 migniecia Zadziatanie ogranicznika
przerwa 1 sekundowa Siy Silnika” 9 Podczas ruchu brama napotkata zwigkszony opor; sprawdzi¢ jego przyczyne
3 migniecia ?
4 migniecia o Na poczgtku manewru lub podczas ruchu zadziatato wejscie STOP; sprawdzic¢
przerwa 1 sekundowa Swieci sie
Lo przyczyne.
4 mignigcia
5 migniecia Btad parametréw Odczekaé co najmniej 30 sekund i ponowi¢ probe manewru; jesli efekt jest taki
przerwa 1 sekundowa wewnetrznych centrali sam to moze sie okazac, ze jest to powazna usterka i wymaga wymiany ptyty
5 migniecia elektroniczne;. elektronicznej.
6 migniecia Prgequcgono mak§ymalny Odczekad kilka minut, aby ogranicznik ilosci manewrdw powrdcit do stanu
przerwa 1 sekundowa limit ilosci manewrdéw na : . .
Lo . przed maksymalng liczba graniczng manewrow.
6 migniecia godzine.
7 migniecia Blad w wewnetrznych Roz’raf:zy_/o ws;ystk|e obV\./c_)d}/lzasHan}a na kllkg sgkunq, pgtem sprc?bgwgo
przerwa 1 sekundowa powtdrnie da¢ polecenie; jesli stan sie nie zmienia moze sie okazac, ze jest to
N obwodach elektrycznych. . . . ) :
7 migniecia powazna usterka i wymaga wymiany ptyty elektroniczne;.
8 mignigcia W;_/danc_) Uz polecenle,_ ktore Sprawdzi¢ rodzaj wydanego polecenia, na przyktad moze to by¢ polecenie
przerwa 1 sekundowa uniemozliwia wykonanie o L
L . . wydane przez zegar do wejscia ,otwiera”.
\ 8 migniecia innych polecen.

/

7.7.2) Sygnalizacja diodami na centrali
W centrali ROBUS znajduje sie zestaw diod LED, z ktérych kazda
moze dostarczy¢ specyficznych sygnatéw, tak podczas normalne;
pracy jak i w przypadku wystgpienia usterki.

Tabela 20 dioda na zaciskach centrali

/
~

Dioda BLUEBUS Przyczyna DZIAELANIE
Sprawdzi¢ czy jest zasilanie; sprawdzi¢ czy nie zadziataty bezpieczniki; w
Wytgczona Usterka takim przypadku sprawdzi¢ przyczyne ich zadziatania a potem wymienic je

na nowe o tych samych artosciach.

Funkcje programowalne

Powazna usterka

Jest to powazna usterka; sprobowac wytaczy¢ na chwile centrale; jesli stan
sie utrzymuije jest to powazne uszkodzenie i wymaga wymiany ptyty ukfadu
elektronicznego centrali.

Jedno migniecie na sekunde

Wszystko OK

Prawidtowe dziatanie centrali

2 szybkie migniecia

Nastgpita zmiana stanéw
wejsé

Jest to prawidtowe zachowanie, gdy nastgpi zmiana stanu ktéregos z wejsc:
Krok po Kroku, STOP, OPEN, CLOSE, zadziatanie fotokomorki lub uzycie
nadajnika radiowego.

Serie mignie¢ w odstepie

. Rdézne Jest to ta sama sygnalizacja, jak na lampie ostrzegawczej. Patrz tabela 19

jednosekundowym.

Dioda STOP Przyczyna DZIAELANIE

Wytaczona Swieci sie Zadziatanie wejécia STOP

Swieci sie Wszystko OK Wejscie STOP aktywne

Dioda P.P. Przyczyna DZIAEANIE

Wytgczona Wszystko OK Wszystko OK

Swieci si Wejécie PP nie aktywne Jesjl tQ normalne, jesli rzeczywiscie jest aktywne urzadzenie podtaczone do
wejscia PP.

Dioda OTWIERA Przyczyna DZIAELANIE

Wytgczona Wszystko OK Wszystko OK

Swieci sie Wejscie OTWIERA nie aktywne \l/\lvgjrsfr;gng,Tj\;avsl:lz };erczymsme jest aktywne urzadzenie podtaczone do

Dioda ZAMYKA Przyczyna DZIAEANIE

Wytgczona Wszystko OK Wejscie ZAMYKA nie aktywne

/
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Dioda 1 Opis
Wytgczona Podczas normalnej pracy wskazuje: ,Zamkniecie automatyczne” nie aktywne
Swieci sie Podczas normalnego dziatania wskazuje: ,Zamkniecie automatyczne” aktywne
® Programowanie funkcji w toku
Pulsuje e Jesli miga razem z L2, wskazuje, ze nalezy wykona¢ faze rozpoznania dotaczonych urzadzen (patrz
paragraf ,4.3 Rozpoznanie dotgczonych urzadzen”).
Dioda L2 Opis
Wytgczona Podczas normalnego dziatania wskazuje: ,Zamknij po Foto” nie aktywne.
Swieci sie Podczas normalnego dziatania wskazuje: ,,Zamknij po Foto” aktywne.
® Programowanie funkcji w toku
Pulsuje e Jesli miga razem z L1, wskazuje, ze nalezy wykonac faze rozpoznania dotaczonych urzadzen (patrz
rozdziat ,4.3 Rozpoznawanie urzadzen”).
Dioda L3 Opis
Wytgczona Podczas normalnej pracy wskazuje: ,Zawsze Zamknigcie ” nie aktywne.
Swieci sie Podczas normalnego dziatania wskazuje:,Zawsze Zamkniecie ” aktywne.
e Programowanie funkcji w toku
Pulsuje e Jesli miga razem z L4, wskazuije, ze nalezy wykonac faze rozpoznania diugosci bramy (patrz paragraf
4.4 ,Rozpoznanie diugosci skrzydfa”).
Dioda L4 Opis
Wytgczona Podczas normalnego dziatania wskazuje:,Stand - By” nie aktywne.
Swieci sie Podczas normalnego dziatania wskazuje: ,Stand - By” aktywne.
® Programowanie funkcji w toku
Pulsuje e Jesli miga razem z L3, wskazuje, ze nalezy wykonac faze rozpoznania dtugosci skrzydta (patrz paragraf
4.4 ,Rozpoznanie dtugosci skrzydta”).
Dioda L5 Opis
Wytaczona Podczas normalnego dziatania wskazuje:,Moment startowy” nie aktywny.
Swieci sie Podczas normalnego dziatania wskazuje: ,Moment startowy” aktywny.
Pulsuje Programowanie funkcji w toku
Dioda L6 Opis
Wytaczona Podczas normalnego dziatania wskazuje: ,Ostrzezenie swietine” nie aktywne.
Swieci sie Podczas normalnego dziatania wskazuje: ,Ostrzezenie swietlne” aktywne
Pulsuje Programowanie funkcji w toku
Dioda L7 Opis
Wytgczona Podczas normalnego dziatania wskazuje ze wejscie ZAMYKA aktywuje manewr zamykania
Swieci sie Podczas normalnego dziatania wskazuje ze wejscie ZAMYKA aktywuje manewr czesciowego otwarcia.
Pulsuje Programowanie funkcji w toku
Dioda L8 Opis
Wytgczona Podczas normalnego dziatania wskazuje, ze ROBUS zostat skonfigurowany jako Master.
Swieci sie Podczas normalnego dziatania wskazuje, ze ROBUS zostat skonfigurowany jako Slave.
Pulsuje Programowanie funkcji w toku
-
4 7.8) Akcesoria
Dla ROBUS dostepne sg nastepujace akcesoria opcjonalne: e SOLEMYO system zasilania energig stoneczng (w celu uzyskania
e SMXI lub SMXIS odbiornik radiowy 433,92 MHz z szyfrowaniem informacji na temat instalacji i montazu, nalezy sie odwota¢ do
cyfrowym Rolling Code (rys. 30). instrukcji obstugi urzgdzenia).
* PS 124 Akumulator awaryjny 24 V — 1,2Ah ze zintegrowang tado-
warka (rys. 31).

/
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8) Dane techniczne

W celu ulepszenia swoich produktéw, Nice S.p.a. zastrzega sobie prawo zmiany danych technicznych w dowolnym czasie i bez uprzedzenia,
utrzymujac jednak funkcjonalnosc i przeznaczenie wyrobu.
Wszystkie dane techniczne tutaj podane odnosza sie do temperatury otoczenia 20°C (5°C).

Dane techniczne sitownika ROBUS

Model typ

RB400

RB600 / RB600P | RB1000 / RB1000P

RB250HS

RB500HS

Typ

Elektromechaniczny sitownik do automatyzacji bram przesuwnych do uzytku prywatnego wraz z
elektroniczng centralg sterujaca

Koto zebate

Z15m4

Z15m4

Z15m4

Z15m4

Z18m4

Czestotliwosé maksymalna
cykli roboczych (przy nomi-
nalnym momencie obro-

80 cykli / dzien
(centrala ogra-
nicza maksymal-

100 cykli / dzien
(centrala ogra-
nicza maksymal-

150 cykli / dzien
(centrala ogranicza
maksymalnie liczbe

80 cykli / dzien
(centrala ogra-
nicza maksymal-

100 cykli / dzien
(centrala ogra-
nicza maksymal-

towym) nie liczbe cykli nie liczbe cykli cykli przewidzianych | nie liczbe cykli nie liczbe cykli
przewidzianych w | przewidzianych w | w tabeli 2) przewidzianych przewidzianych
tabeli 2) tabeli 2) w tabeli 2) w tabeli 2)
Maksymalny czas pracy 7 minut 7 minut 5 minut 6 minut 6 minut
ciagtej (przy momencie nomi- | (centrala ogra- (centrala ogranicza | (centrala ogra- (centrala ogra- (centrala ogra-
nalnym) nicza maksy- maksymalnie nicza maksymalnie nicza maksy- nicza maksy-

malnie dziatanie
ciggte do czasu
przewidzianego w
tabeli 2)

dziatanie ciggte do
czasu przewidzia-
nego w tabeli 2)

dziatanie ciggte do
czasu przewidziane-
go w tabeli 2)

malnie dziatanie
ciggte do czasu
przewidzianego
w tabeli 2)

malnie dziatanie
ciggte do czasu
przewidzianego
w tabeli 2)

Ograniczenia w uzytkowaniu

Ogdlnie, ROBUS jest w stanie porusza¢ bramy o masie lub diugosciach zgodnych z ograniczeniami

podanymi w tabeli 2

Trwatosé

Szacowana pomigedzy 20000 a 250000 cykli, w zaleznosci od warunkdw podanych w tabeli 2

Zasilanie

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

Maksymalny prad pobierany
przy starcie [w amperach]

330W [2A]
[3,9A wersja V1]

515W [2.5A]
[4,8A wersja /V1]

450W [2.3A]
[4,4A wersja /V1]

330W [2A]
[3,9A wersja /V1]

330W [2,5A]
[4,8A wersja /V1]

Klasa izolacji

1 (wymaga uziemienia)

Zasilanie awaryjne

Z wyposazeniem dodatkowym PS124

Wyjscie lampy ostrzegawczej

Dla 2 lamp ostrzegawczych LUCYB (zaréwka 12 'V, 21 W)

Wyijscie S.C.A.

Dla 1 kontrolki ostrzegawczej 24 V maksymalnie 4 W (napiecie wyjsciowe moze zmieniac sie od -30%
do +50% i moze sterowac takze matymi przekaznikami).

Wyjscie BLUEBUS

Jedno wyjscie z obcigzeniem maksymalnym 15 jednostek BLUEBUS.

Wejscie STOP

Dla stykéw normalnie zamknigtych, normalnie otwartych lub o statej opornosci 8,2 kQ; w automatycz-
nym wczytywaniu urzadzen (kazda zmiana w poréwnaniu do stanu wczytanego wywotuje polecenie

»STOP”)

Wejscie pp (Krok po Kroku)

Dla stykéw normalnie otwartych (zamkniecie styku wywotuje polecenie PP (Krok po Kroku).

Wejscie OTWIERA

Dla stykéw normalnie otwartych (zamkniecie styku wywotuje polecenie OTWIERA)

Wejscie ZAMYKA

Dla stykéw normalnie otwartych (zamkniecie styku wywotuje polecenie ZAMYKA)

Wejscie radiowe

tacznik SM dla odbiornikdw SMXI lub SMXIS

Wejscie ANTENA dla sygnatu
radio

52Q dla przewodu typu RG58 lub podobnych

Funkcje programowane

8 funkcji typu ON-OFF i 8 parametréw regulowanych (patrz tabele 5 i 7)

Funkcje w automatycznym
wczytywaniu

Automatyczne rozpoznawanie urzadzen podtgczonych do wyjscia BLUEBUS
Automatyczne rozpoznawanie typu urzadzenia ,STOP” (styk NO, NC lub o statym oporze 8,2 kQ)
Automatyczne rozpoznanie dtugosci bramy i wyliczenie punktéw zwalniania i otwarcia czesciowego.

Uzytkowanie w atmosferze
szczegoOlnie kwasnej lub
stonej lub potencjalnie wybu-
chowej

Nie

Nie

Nie

Nie

Nie

/
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Odblokowanie i przesuw reczny: przed przystgpieniem do tej czynnosci nalezy wzig¢ pod uwage, ze odblokowa-
nie moze nastgpic tylko wowczas gdy skrzydto bramy jest zatrzymane.

Aby zablokowacé: wykona¢ w odwrotnej kolejnosci te same czynnosci

1 Przesunag¢ pokrywke przykrywajaca
zamek.

2 Wtozy¢ i obrdcic¢ klucz w kierunku ruchu
wskazoéwek zegara.

Sterowanie w przypadku niedziatajacych zabezpie-
czen: w przypadku, kiedy urzadzenia bezpieczenstwa
znajdujgce sie na bramie nie dziatajg prawidtowo, mozna
rowniez sterowac¢ brama.

e Uruchomic¢ brame (pilotem, nadajnikiem radiowym, prze-
tacznikiem itp.); jesli wszystko jest w porzadku, brama
zadziata w sposdéb normalny, w przeciwnym wypadku
lampa ostrzegawcza kilka razy btysnie i manewr nie roz-
pocznie sie (ilos¢ btyskdw zalezy od przyczyny, dla ktore;
manewr nie moze sie rozpoczad).

e W tym przypadku, w przeciggu trzech sekund nalezy
ponownie uzyé i przytrzymac element sterujacy.

® Po okoto 2 sekundach rozpocznie sie ruch bramy w
trybie ,,obecnos¢ operatora”, to znaczy brama przesuwa
sie dopdki wciskamy przycisk (lub trzymamy przekreco-
ny kluczyk), a po ich puszczeniu natychmiast zatrzyma
sie.

A Gdy nie dziataja zabezpiecznia, nalezy jak najpre-
dzej naprawic system.

4 PrzesungC recznie skrzydto.

Wymiana baterii w pilocie: jesli pilot po pewnym okresie
uzytkowania ma zmnigjszony zasieg lub w ogdle przestat
dziata¢, moze to by¢ po prostu skutkiem wyczerpania sie
baterii (w zaleznosci od intensywnosci uzywania, bateria
wytrzymuje od kilku miesiecy do ponad roku). Moze-
cie sprawdzi¢ fakt wyczerpania baterii, poniewaz dioda
potwierdzenia na pilocie nie zapala sig, albo $wieci bardzo
stabo, lub zapala sig tylko na chwilke. Przed zwrdceniem sie
do instalatora, nalezy sprobowac¢ wymienic¢ baterie na inne,
wyjete z ewentualnego innego nadajnika, dziatajgcego pra-
widtowo: jesli to bateria byta powodem usterki, wystarczy jg
wymieni¢ na nowa, tego samego typu.

Baterie zawierajg substancje szkodliwe dla srodowiska: nie
nalezy ich wyrzuca¢ do $mieci, ale stosowac sposoby usu-
wania przewidziane przez regulacje miejscowe.

/
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Instrukcje i ostrzezenia przeznaczone dla uzytkownika sitownika ROBUS.

/

*Przed pierwszym uzyciem automatu, nalezy poprosic¢
instalatora o wyjasnienie, jakie zagrozenia moga pojawic
sie w czasie uzytkowania bramy oraz przeznaczy¢ kilka
minut na przeczytanie instrukcji i ostrzezen kierowa-
nych do uzytkownika przekazanych przez instalatora.
Nalezy przechowywac instrukcje w celu mozliwych pdz-
niejszych konsultacji | przekazac ja ewentualnemu nastep-
nemu uzytkownikowi bramy.

ePanstwa automat jest maszyna, ktéra doktadnie
wykonuje polecenia uzytkownika; niewtasciwe Ilub
nieuprawnione uzycie moze sprawic¢, ze stanie sie ona
niebezpieczna: nie nalezy sterowac¢ ruchem bramy, jesli w
jej poblizu znajdujg sie osoby, zwierzeta lub przedmioty.

eDzieci: automat gwarantuje wysoki stopien zabezpiecze-
nia; z zastosowaniem witasnych systemdw wykrywajgcych
zapobiega przesuwaniu sie bramy w obecnosci 0sob
lub innych obiektow. Ponadto gwarantuje uruchamianie
zawsze przewidywalne i bezpieczne. Bezpieczniej jednak
jest zabroni¢ dzieciom bawienia sie w poblizu automatyki
jak réwniez pozostawionymi bez nadzoru pilotami, aby
unikna¢ nieumysinego wigczenia: to nie zabawka!

eUsterki: Gdy zauwazy sie jakiekolwiek niewtasciwe
zachowanie automatyki nalezy odtgczy¢ od niej zasilanie
elektryczne i wysprzegli¢ recznie wedtug procedury nizej
opisanej. Nie nalezy samodzielnie wykonywac¢ zadnych
napraw, ale nalezy sie zwréci¢ o pomoc do instalatora. W
miedzyczasie, po odblokowaniu motoreduktora w sposdb
opisany ponizej, instalacja moze dziata¢ jako brama nie-
zautomatyzowana.

e Konserwacja: Automatyka, jak kazda maszyna, wymaga
okresowych czynnosci konserwacyjnych, co gwarantuje
jej bezpieczne | dtugoletnie funkcjonowanie. Uzgodnic¢
z waszym instalatorem program okresowych przeglg-
déw konserwacyjnych.Firma Nice poleca, aby przeglady
wykonywac co szes¢ miesiecy, ale zalezy to tez od inten-
sywnosci uzytkowania. Jakikolwiek przeglad, zwigzany
Z czynnosciami konserwacyjnymi czy naprawg, ma byc¢
wykonany przez wykwalifikowany personel.

eNawet jesli uwazacie Panstwo, ze jestescie w stanie zro-
bi¢ to samodzielnie, nie powinniscie wprowadzac zmian w
instalacji i parametrach programowania i regulacji automa-
tyki: prace te powinny zosta¢ wykonane przez instalatora.

*Qdbidr, konserwacje okresowe i ewentualne naprawy
muszg by¢ udokumentowane przez wykonujacego je, a
dokumentacja przechowywana przez witasciciela urzgdze-
nia.

N

Jedyne prace, kitdre mogg i powinni Panstwo regular-
nie wykonywac, to czyszczenie szybek fotokomadrek i
usuwanie ewentualnych lisci, kamieni i innych obiektow,
ktére mogtyby przeszkodzi¢ w ruchu bramy. W celu unie-
mozliwienia uruchomienia bramy, przed przystgpieniem
do wykonywania dalszych dziatan, nalezy pamigtac, by
odblokowaé automat (w sposob opisany w dalszej cze-
sci instrukciji) i uzywac do czyszczenia wytgcznie Sciereczki
lekko zwilzonej woda.

e Usuwanie: Po zakoriczeniu okresu uzytkowania automa-
tyki dopilnujcie, aby likwidacja zostata przeprowadzona
przez wykwalifikowany personel i aby materiaty zostaty
poddane recyklingowi lub utylizacji zgodnie z obowigzujg-
cymi przepisami.

*W wypadku uszkodzenia lub braku zasilania: Ocze-
kujgac na waszego instalatora lub do momentu przywro-
cenia zasilania (jesli urzgdzenie nie jest wyposazone w
dodatkowy akumulator), brama moze by¢ uzywana jako
obstugiwana recznie. W tym celu nalezy przeprowadzi¢
odblokowanie reczne (jedyne dziatanie dozwolone uzyt-
kownikowi): odblokowywanie zostato tak opracowane
przez firme Nice, aby zapewni¢ maksymalng tatwosé
obstugi, bez potrzeby uzycia specjalnych narzedzi ani
duzej sity fizycznej.
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1) Algemene waarschuwingen: veiligheid - installatie - gebruik

WAARSCHU- Belangrijke aanwijzingen voor de veiligheid. Volg alle voorschriften op, want een niet correct uitgevoerde
WING installatie kan ernstige schade veroorzaken
LET OP Belangrijke veiligheidsinstructies. Het is belangrijk dat deze instructies worden opgevolgd voor de veiligheid

van personen. Bewaar deze instructies

e Het product is niet bestemd voor gebruik door personen (inclusief kinderen) met lichamelijke, zintuiglijke of geestelijke
beperkingen of met gebrek aan ervaring of kennis.

e Kinderen mogen niet met het apparaat spelen

e | aat kinderen niet met de bedieningselementen van het product spelen. Houd de afstandsbedieningen buiten het
bereik van kinderen

e Controleer de installatie regelmatig. Controleer met name de kabels, de veren en de steunen om eventuele verstoringen
van de balancering en tekenen van slijtage of beschadiging in een vroeg stadium op te merken. Gebruik het apparaat
nooit als het gerepareerd of opnieuw afgesteld moet worden; een storing in de installatie of een niet-correcte uitbalan-
cering van de poort kan tot letsel leiden

¢ Reinigings- en onderhoudswerkzaamheden die door de gebruiker kunnen worden uitgevoerd, mogen niet worden
toevertrouwd aan kinderen die niet onder toezicht staan

LET OP Om ieder risico op onvoorzien heropstarten van het thermische onderbrekingsmechanisme te vermijden, mag dit appa-

raat niet worden gevoed via een externe regelaar zoals een timer, noch worden aangesloten op een circuit dat regelmatig

wordt in- of uitgeschakeld

e Op de netvoeding van de installatie moet een stroomonderbreker worden aangesloten (niet meegeleverd) met een
openingsafstand van de contacten waarbij volledige uitschakeling mogelijk is bij de condities die gelden voor over-
spanningscategorie |lI

LET OP Volgens de meest recente Europese wetgeving moet het uitvoeren van een automatisering voldoen aan de geharmo-

niseerde normen van de geldende Machinerichtlijn, waarbij een verklaring van de conformiteit van de automatisering

afgegeven kan worden. In verband hiermee moeten alle werkzaamheden in verband met de aansluiting op de elektrische

voeding, de eindtest, de inbedrijfstelling en het onderhoud van het product uitsluitend worden uitgevoerd door een ge-
kwalificeerde en deskundige monteur!

e \oordat u begint met de installatie dient u de ‘“Technische kenmerken van het product’ (in deze handleiding) te contro-
leren, in het bijzonder of dit product geschikt is voor uw geleide onderdeel. Als het product niet geschikt is, mag NIET
worden overgaan tot installatie

e Het product mag niet worden gebruikt voordat de inbedrijfstelling heeft plaatsgevonden zoals gespecificeerd in het
hoofdstuk “Eindtest en inbedrijfstelling”

e Het verpakkingsmateriaal van het product moet volgens de plaatselijke voorschriften worden afgevoerd

e \oordat u met de installatie van het product begint, dient u te controleren of al het te gebruiken materiaal in optimale
staat en geschikt voor gebruik is

e De fabrikant is niet aansprakelijk voor materiéle schade, zowel aan personen als aan voorwerpen, die voortvioeit uit de
niet-naleving van de montage-instructies. In die gevallen vervalt de garantie op materiaalfouten

e \/oordat u werkzaamheden aan de installatie uitvoert (onderhoud, reiniging), moet het product altijd worden losgekop-
peld van de netvoeding

e Behandel het product tijdens de installatie met zorg en voorkom dat het wordt geplet, dat er tegen wordt gestoten,
dat het valt of dat het in aanraking komt met welke vioeistoffen dan ook. Zet het product niet in de buurt van warmte-
bronnen en stel het niet bloot aan open vuur. Hierdoor kan het beschadigd worden, waardoor storingen of gevaarlijke
situaties kunnen ontstaan. Als dit toch gebeurt, stop dan onmiddellijk met de installatie en neem contact op met de
Klantenservice

¢ Als de voedingskabel beschadigd is, moet deze worden vervangen door de fabrikant of door de technische ondersteu-
ningsdienst, of in ieder geval door een monteur met een vergelijkbare kwalificatie om ieder risico uit te sluiten

e Houd personen uit de buurt van de poort wanneer deze wordt bewogen met behulp van de bedieningselementen

e Controleer de automatisering tijdens het uitvoeren van de manoeuvre en houd personen op enige afstand tot de be-
weging voltooid is

e Bedien het product niet als er personen in de buurt zijn die werkzaamheden op de automatisering uitvoeren; koppel de
elektrische voeding los alvorens deze werkzaamheden te laten uitvoeren

WAARSCHUWINGEN M.B.T. DE INSTALLATIE

2 -

Controleer voordat u de reductiemotor installeert of alle mechanische onderdelen in goede staat zijn, volgens de regels uitgebalanceerd
zijn en of de poort correct kan worden gemanoeuvreerd

Voorkom en vermijd elke vorm van blokkering tussen de bewegende en vaste onderdelen tijdens de bewegingen

Verzeker u ervan dat de bedieningselementen uit de buurt van de bewegende onderdelen worden gehouden, maar wel direct zicht op
de poort geven.

Tenzij u een sleutelschakelaar gebruikt, moeten de bedieningselementen op een hoogte van minimaal 1,5 m worden geinstalleerd en
mogen ze niet toegankelijk zijn

Als de openingsbeweging bestuurd wordt door een brandwerend systeem, verzeker u er dan van dat eventuele ramen die groter zijn dan
200 mm gesloten worden door de bedieningselementen

Verzeker u na het installeren van de reductiemotor van dat het mechanisme, het beveiligingssysteem en alle bewegingen correct functi-
oneren

Breng het etiket m.b.t. de handmatige bediening permanent aan in de buurt van het bedieningselement waarmee de handmatige bewe-
ging wordt uitgevoerd

Als het te automatiseren hek van een voetgangersdeur is voorzien, moet de installatie van een controlesysteem worden voorzien, dat de
werking van de motor blokkeert als de voetgangersdeur open is

Nederlands



2) Beschrijving van het product en gebruiksbestemming
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ROBUS is een lijn onomkeerbare elektromechanische reductie- te verbinden. De ROBUS werken op elektrische energie; wanneer
motoren, bestemd voor het automatiseren van schuifpoorten. Ze  de elektrische stroom uitvalt is het mogelijk de reductiemotor met
beschikken over een elektronische besturingseenheid en een plug-in -~ een speciale sleutel te ontgrendelen en de poort handmatig te
voor de ontvanger van radio-instructies SMXI of SMXIS (apart lever-  verplaatsen; ook is het mogelijk het apart leverbare accessoire, de
baar). De elektrische aansluitingen van de externe inrichtingen zijn  bufferbatterij PS124, te gebruiken waarmee het mogelik is enkele
vergemakkelijkt dankzij het gebruik van “BLUEBUS”, een techniek  manoeuvres uit te voeren ook wanneer er geen stroom op het elek-
waarmee het mogelijk is meerdere inrichtingen met slechts 2 draden  triciteitnet staat.
De liin ROBUS bestaat uit producten waarvan de belangrijkste verschillen in tabel 1 beschreven zijn.
Tabel 1: Vergelijking van de belangrijkste kenmerken van de ROBUS reductiemotor
RB400 RB600 / RB600P RB1000 / RB250HS RB500HS
RB1000P
Max. lengte vlieugel (m) 8 8 8 8 8
Max. gewicht (kg) 400 600 1000 250 500
Voeding (V) 24 24 24 24 24
Opgenomen stroom (A) 1,1 2,5 2,3 2,1 2,2
Vermogen (W) 250 515 450 430 450
Snelheid (m/s) 0,34 0,31 0,28 0,4 0,43
Maximaal koppel bij de start 12 Nm 18 Nm 27 Nm 9 Nm 13,2 Nm
Kracht (N) 400 600 900 310 360
Bedrijfscyclus (cycli/uur)
- vleugel met een lengte tot 4 m 35 40 50 20 20
- vleugel met een lengte tot 8 m 20 20 25 10 10
Beschermingsgraad (IP) 44 44 44 44 44
Bedrijfstemp. (C°) -20+ 50 -20+ 50 -20 + 50 -20 + 50 -20 + 50
Afmetingen (mm) 330x195x277h | 330 x 212 x 303h | 330 x 212 x 303h | 330 x 195 x 277h | 330 x 212 x 303h
Gewicht (kg) 8 11 13 8 11
Besturingseenheid RBA3/C RBA3/C RBA3/C RBA3/HS RBA3/HS
N.B.: 1kg = 9,81N dus, bijvoorbeeld: 600N = 61kg
€
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2.1) Gebruikslimieten

De gegevens met betrekking tot de prestaties van ROBUS kunt u
in hoofdstuk “8 Technische gegevens” vinden en dat zijn de enige
waarden waarmee het mogelijk is correct te beoordelen of die voor
een bepaalde toepassing geschikt is.

De structurele kenmerken van ROBUS maken deze geschikt voor
toepassing op schuifvleugels, volgens de limieten zoals die in tabel
2 zijn weergegeven.

De vraag of ROBUS daadwerkelijk geschikt is een bepaalde schuif-
poort te automatiseren hangt af van de wrijving en andere fenome-
nen, ook zo af en toe aanwezig, zoals de aanwezigheid van ijs waar-
door de beweging van de vleugel belemmerd zou kunnen worden.

~

Voor een reéle controle is het absoluut noodzakelik de kracht te
meten die er nodig is om de vleugel over haar gehele loop te laten
bewegen en te controleren dat deze kracht niet groter is dan de helft
van het “nominale koppel” dat in hoofdstuk “8 Technische gegevens”
is aangegeven (het is raadzaam een marge van 50% aan te houden
omdat slechte weersomstandigheden de wrijving kunnen vergroten);
bovendien dient er om het aantal cycli/uur, de opeenvolgende cycli
en de maximaal toegelaten snelheid vast te stellen rekening gehou-
den te worden met wat er in tabel 1 opgevoerd is.

/
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Met de vleugellengte kan het maximale aantal cycli per uur achter elkaar bepaald worden, terwijl met het gewicht het percentage van vermin-
dering van het aantal cycli en de maximaal toelaatbare snelheid bepaald kunnen worden; bijvoorbeeld voor de ROBUS 1000 als de vleugel
bijvoorbeeld langer dan 5 m is zouden er 33 cycli/uur en 16 cycli achter elkaar mogelijk zijn, maar als de vieugel 700 kg weegt, dient dit met
50% teruggebracht te worden: het resultaat is dus 16 cycli/uur en circa 8 cycli achter elkaar, terwijl de maximaal toelaatbare snelheid V4 is:
snel. Om oververhitting te voorkomen heeft de besturingseenheid een begrenzer van het aantal manoeuvres die zich baseert op de belasting
van de motor en de duur van de cycli, waarbij deze in werking treedt wanneer de maximale limiet overschreden wordt. De begrenzer van
het aantal manoeuvres meet ook de omgevingstemperatuur en reduceert het aantal de manoeuvres nog meer in geval van een bijzonder
hoge temperatuur.

In hoofdstuk “8 Technische gegevens” vindt u de geschatte “levensduur” dat wil zeggen de gemiddelde economische levensduur van het
product. Deze waarde wordt sterk beinvioed door de zwaarte-index van de manoeuvres, dat wil zeggen door de som van alle factoren die
bijdragen aan het slijtageproces. Om deze schatting te kunnen maken dienen alle zwaarte-indexen van tabel 4 bij elkaar opgeteld te worden;
daarna dient u het resultaat daarvan te controleren in de grafiek van de geschatte levensduur.

Z0o heeft ROBUS 1000 bijvoorbeeld op een poort van 650 kg met een lengte van 5 m, voorzien van fotocellen en zonder andere vermoeid-
heidselementen, een zwaarte-index van 50% (30+10+10). Op basis van de grafiek wordt de levensduur op 80.000 cycli geschat.

Tabel 2: Schatting van de levensduur in verhouding tot de zwaarte-index van de manoeuvre

fk""aa”e""dex RB400 | RB600 | RB1000 | RB250HS | RB500HS Levensduur in cycli
Gewicht van de vleugel (kg)
Tot 200 30 10 5 60 30
200 a 400 60 30 10 - 40
400 a 500 - 50 20 - 60 S 260.000 -
500 a 600 - - 30 - - 2 240.000 \
600 a 800 - - 40 - - 5

- 3 220.000
800 a 900 - - 50 - - 2

(]
900 & 1000 : : 60 - - | g 2000 \
Lengte vieugel (m) 180.000 \
Tot 4 10 10 5 15 15 160.000 \
426 20 20 10 25 25 140.000
6as8 35 35 20 40 35 120.000 \
8a10 - - 35 - -
: 100.000 N\

10a12 - - 50 - - 80.000
Andere vermoeidheidselementen
(in aanmerking te nemen als de kans dat dit gebeurt groter is dan 10%) 60.000 \\
Omgevingstem- 10 10 10 10 10 40.000 -
peratuur van 20.000 N~
meer dan 40°C )
of minder dan 0
0°C of vochti- X2 ® 2R’ R 2R R
gheid van meer S 283 % 833 <2 8 8 8
dan 80% A
Aanwezigheid 15 15 15 15 15 Zwaarte-index %
van stof of zand
Aanwezigheid 20 20 20 20 20
van zoutaanslag
Onderbreking 15 15 10 20 20
manoeuvre door
Foto
Onderbreking 25 25 20 30 30
manoeuvre door
Alt
Snelheid hoger 20 20 15 25 25
dan “L4 snel”
Start actief 25 25 20 25 25
Totale zwaarte-index %:
Opmerking: als de zwaarte-index hoger is dan 100%, betekent dit dat de omstandigheden buiten de toegestane limieten vallen; geadvi-
seerd wordt om in dat geval een model met hoger vermogen te gebruiken.
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2.2) Voorbeeld van een installatie
Op afbeelding 2 vindt u een typische installatie van een schuifpoort met toepassing van ROBUS.

A
D 2 (o3 F
1 Sleutelschakelaar 8 Secundaire vaste contactlijst (apart verkrijgbaar)
2 Fotocellen op zuiltie 9 Knipperlicht met ingebouwde antenne
3 Fotocellen 10 ROBUS
4 Primaire vaste contactlijst (apart verkrijgbaar) 11 Beugel eindaanslag “Dicht”
5 Primaire mobiele contactlijst 12 Secundaire mobiele contactlijst (apart verkrijgbaar)
6 Beugel eindaanslag “Open” 13 Radiozender
7 Tandheugel

/2.3) Lijst kabels

Op de typische installatie op afbeelding 2 worden ook de kabels aangegeven die noodzakelijk zijn voor de aansluiting van de verschillende
inrichtingen; in tabel 3 worden de kenmerken van de kabels aangegeven.

A De gebruikte kabels moeten geschikt zijn voor het type installatie; zo bevelen we bijvoorbeeld een kabel van het type HO3VV-F
aan, wanneer die binnenshuis gebruikt wordt of van het type HO7RN-F wanneer ze buitenshuis gebruikt wordt.

Tabel 3: lijst kabels

Aansluiting Type kabel Maximaal toegestane lengte

A: Elektrische toevoerleiding 1 kabel 3x1,5mm? 30m (opmerking 1)

B: Knipperlicht met antenne 1 kabel 2x0,5mm? 20m

1 afgeschermde kabel type RG58 20m (aanbevolen lengte minder dan 5m)

C: Fotocellen 1 kabel 2x0,5mm? 30m (opmerking 2)

D: Sleutelschakelaar 2 kabels 2x0,5mm? (opmerking 3) 50m

E: Vaste contactlijsten 1 kabel 2x0,5mm? (opmerking 4) 30m

F: Mobiele contactlijsten 1 kabel 2x0,5mm? (opmerking 4) 30m (opmerking 5)

Opmerking 1: als de voedingskabel een lengte van meer dan 30 m heeft, is er een kabel met een grotere doorsnede nodig, bijvoorbeeld
3x2,5mm? en dient er aarding in de nabijheid van de automatisering plaats te vinden.

Opmerking 2: als de kabel “BLUEBUS” langer dan 30 m is, maar niet langer dan 50 m, is er een kabel 2x1mm?nodig.

Opmerking 3: de twee kabels 2x0,5mm? kunnen vervangen worden door één enkele kabel 4x0,5mm?.

Opmerking 4: als er meer dan één lijst is, gelieve u de paragraaf “7.3.2 Ingang STOP” te raadplegen voor het soort aanbevolen aansluiting.

Opmerking 5: voor de aansluiting van de contactlijsten op deuren dient u de nodige maatregelen te nemen die ook aansluiting bij de in
beweging zijnde vleugel mogelijk maken.

/
~
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Installatie
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A De installatie van ROBUS dient door gekwalificeerd personeel uitgevoerd te worden waarbij de wetten, voorschriften en
regels en wat in deze aanwijzingen staat, in acht worden genomen.

/

/
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3.1) Controles vooraf

Voordat u met de installatie van ROBUS begint, dient u onderstaan-
de controles uit te voeren:

e \ergewis u ervan dat al het te gebruiken materiaal in een optimale
staat is en geschikt is voor gebruik en conform de voorschriften.
Controleer of de structuur van de poort ervoor geschikt is geauto-
matiseerd te worden.

Controleer of kracht en afmetingen van de vleugel binnen de
gebruikslimieten zoals die in paragraaf “2.1 Gebruikslimieten” zijn
aangegeven, vallen.

Vergewis u ervan door de waarden uit hoofdstuk “8 Technische
gegevens” te vergelijken, dat de benodigde kracht om de vieugel
in beweging te brengen, kleiner is dan de helft van het “Maxi-
male koppel” en dat de benodigde kracht om de vleugel te laten
bewegen als deze eenmaal loopt, kleiner is dan de helft van het
“Nominale koppel”; het is raadzaam een marge van 50% op deze
krachten aan te houden, omdat slechte weersomstandigheden de
wrijving kunnen verhogen.

Controleer of er over de gehele loop van de poort, zowel bij sluiting
als opening, geen punten met een grotere wrijving zijn.
Controleer dat er geen gevaar bestaat dat de vleugel ontspoort en
uit de geleiderails loopt.

Controleer of de mechanische stops voorbij het loopgebied van de
poort sterk genoeg zijn waarbij u erop dient te letten dat er geen ver-
vormingen ontstaan ook als de vleugel hard op de stop zou slaan.
Controleer dat de vleugel goed in evenwicht is; dat wil zeggen de
vleugel niet in beweging mag komen, wanneer de manoeuvre op
een willekeurige stand onderbroken wordt.

e Controleer dat er op de plaats van bevestiging van de reductie-

motor geen wateroverlast is; monteer de reductiemotor eventueel
hoog genoeg boven de grond.

Kies de plaats van bevestiging van de reductiemotor zo, dat deze
gemakkelijk ontgrendeld en gemakkelijk en veilig bewogen kan worden.
Controleer of de punten van bevestiging van de diverse inrichtin-
gen zo gekozen zijn dat er niet tegen aan gestoten kan worden en
of de bevestigingsvlakken stevig genoeg zijn.

e Zorg ervoor dat er geen enkel deel van het automatisme in water
of een andere vloeistof terecht kan komen.

Houd alle onderdelen van ROBUS uit de buurt van relevante
warmtebronnen en open vuur. Breng ze ook niet in ruimten waar
ontploffingsgevaar bestaat of die bijzonder zuur of zout zin.
Anders zouden ze schade kunnen oplopen of zouden er storingen
of gevaarlijke situaties kunnen ontstaan.

Indien er in de vleugel een kleinere toegangsdeur is, dient u zich
ervan te vergewissen dat deze de normale loop niet belemmert, en
indien dit wel het geval is, voor een adequate blokkering te zorgen.
Sluit de besturingseenheid op een leiding van de elektrische
stroomvoorziening aan welke correct geaard is.

De leiding van de elektrische stroomvoorziening dient door een ade-
quate thermogmagnetische en differentiaalschakelaar beveiligd te zijn.
Op de toevoerlijn van de stroom van het elektriciteitsnet dient een
inrichting te komen die de stroomtoevoer kan onderbreken (met
overspanningscategorie Ill, d.w.z. met een minimumafstand tus-
sen de contacten van tenminste 3,5 mm) of ander gelijkwaardig
systeem, zoals bijvoorbeeld een stopcontact met een stekker. Als
die onderbrekingsinrichting van de stroomtoevoer zich niet in de
nabijheid van de automatisering bevindt, dient er een blokkerings-
systeem te zijn tegen het per ongeluk of onbevoegd inschakelen.

3.2) Bevestiging van de reductiemotor

Als er al een bevestigingsvlak aanwezig is, dient de reductiemotor

daar rechtstreeks op bevestig te worden met bijvoorbeeld expansie-

pluggen. Anders dient u voor het bevestigen van de reductiemotor

als volgt te werk te gaan:

1. Maak een funderingsput met de juiste afmetingen en gebruik
daarbij als aanwijzing de op afbeelding 3 aangegeven waarden.

2. Zorg voor één of meer buizen waar de elektriciteitskabels door-
heen kunnen lopen zoals dat op afbeelding 4 te zien is.

3. Monteer de twee verankeringsbouten op de funderingsplaat
waarbij u een moer onder en een moer boven de plaat aanbrengt;
de moer onder de plaat dient aangedraaid te worden zoals u op

0+10 ( | |
R . . . .
192 O
330 0+50
| | 0+10| "
x x X X
r m . i -
O 192
e 0+50 330

afbeelding 5 kunt zien, zodat het deel met schroefdraad ongeveer
25+35 mm boven de plaat uit steekt.

4. Stort het cement en voordat dat hard wordt, dient u de funde-
ringsplaat volgens de op afbeelding 3 aangegeven hwaarden aan
te brengen; controleer dat die geheel evenwijdig aan de vieugel
loopt en waterpas is (Afb. 6). Wacht tot het beton helemaal uitge-
hard is.

5. Verwijder de 2 bovenste moeren van de plaat, zet er de reduc-
tiemotor op; controleer dat die geheel evenwijdig aan de vieugel
is en draai vervolgens de 2 meegeleverde moeren en borgringen
lichtjes vast zoals op afbeelding 7 te zien is.

/
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Als er reeds een tandheugel aanwezig is, dient u de stelschroeven

af te stellen zoals dat op afbeelding 8 te zien is zodat het rondel van

ROBUS zich op de juiste hoogte bevindt waarbij er een speling van

1+2 mm met de tandheugel is. Anders dient u voor het bevestigen

van de tandheugel als volgt te werk te gaan:

6. Ontgrendel de reductiemotor zoals dat in de paragraaf “Ontgren-
deling en handmatige manoeuvre” in het hoofdstuk “Aanwijzingen
en aanbevelingen bestemd voor de gebruiker van de reductiemo-

tor ROBUS” aangegeven is.

7. Open de vleugel helemaal, laat het eerste gedeelte van de tand-
heugel op het rondsel rusten en controleer of het begin van de
tandheugel overeenkomt met het begin van de vleugel zoals dat
op afbeelding 9 te zien is. Controleer of er tussen rondsel en
tandheugel een speling van 1+2 mm is, en bevestig de tandheu-
gel vervolgens met de juiste middelen op de vieugel.

A Om te voorkomen dat het gewicht van de vleugel op de reductie-
motor komt te rusten is het belangrijk dat er tussen de tandheugel
en het rondsel van een speling van 1+2 mm is zoals u op afbeelding
10 kunt zien.

8. \Verschuif de vleugel en gebruik bij het bevestigen van de andere
elementen steeds het rondsel als uitgangspunt.

9. Zaag het overgebleven deel aan het andere uiteinde van de tand-

heugel af.

Probeer nu de vleugel verschillende malen in de openings- en sluitrichting

te verschuiven en controleer of de tandheugel recht over het rondsel loopt

met een foutuitlijining van ten hoogste 5 mm. En dat de speling van 1+2

mm tussen rondsel en tandheugel daadwerkelijk aanwezig is.

Draai de bevestigingsmoeren van de reductiemotor krachtig aan en

verzeker u er zo van dat deze stevig vast op de grond zit; bedek

de bevestigingsmoeren met de daarvoorbestemde kapjes zoals op

afbeelding 11 te zien is.

10.

11.

12. Bevestig de beugels voor de eindaanslagen zoals hieronder
beschreven wordt (voor de uitvoeringen RB60OP en RB1000P dient
u de beugels te bevestigen zoals in paragraaf “3.3 Bevestiging van
de beugels voor de eindaanslagen in de uitvoeringen met inductieve
naderingsschakelaar” beschreven is):
® Breng de vleugel handmatig in de openingsstand en laat haar op
een afstand van tenminste 2 - 3 cm van de mechanische stop tot
stilstand komen.
¢ Verschuif de beugel op de tandheugel in de openingsrichting totdat
de eindaanslag in werking treedt. Verschuif de beugel nog tenmin-
ste 2 cm en zet de beugel vervolgens met de bijoehorende pennen
op de tandheugel vast, zoals dat op afbeelding 12 te zien is.
® Doe hetzelfde voor de eindaanslag sluiting.
13. Vergrendel de reductiemotor zoals in de paragraaf “Ontgrende-
ling en handmatige manoeuvre” in het hoofdstuk “Aanwijzingen
en aanbevelingen bestemd voor de gebruiker” aangegeven is.

N

3.3) Bevestiging van de beugels voor de eindaanslag in de uitvoeringen met inductieve nadermgsschakelaar als eindschakelaar

Voor de uitvoeringen RB600OP en RB1000P die een inductieve nade-
ringsschakelaar als eindschakelaar toepassen, dient u de beugels
voor de eindaanslagen als volgt te bevestigen.

1.Breng de vleugel handmatig in de openingsstand en laat haar op
een afstand van tenminste 2 - 3 cm van de mechanische stop tot
stilstand komen.

2. Verschuif de beugel op de tandheugel in de openingsrichting totdat
het desbetreffende ledlampje uit gaat, zoals dat op afbeelding 13 te
zien is. Verschuif de beugel nog tenminste 2 cm en zet de beugel
vervolgens met de bijbehorende pennen op de tandheugel vast.

3. Breng de vleugel handmatig in de sluitstand en laat haar op een afstand
van tenminste 2 - 3 cm van de mechanische stop tot stilstand komen.

4. \erschuif de beugel op de tandheugel in de sluitrichting totdat
het desbetreffende ledlampje uit gaat. Verschuif de beugel nog
tenminste 2 cm en zet de beugel vervolgens met de bijbehorende
pennen op de tandheugel vast.

A Bij de finductieve naderingsschakelaar als eindschakelaar
ligt de optimale afstand van de beugel tussen de 3 en 8 mm,
zoals dat op afbeelding 14 is aangegeven.

£3+8
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3.4) Installatie van de verschillende inrichtingen

Installeer de andere inrichtingen overeenkomstig de daarop betrekking hebbende aanwijzingen. Controleer in paragraaf “3.6 Beschrijving van
de elektrische aansluitingen” en op afbeelding 2 de inrichtingen die op de ROBUS kunnen worden aangesloten.

~

/3.5) Elektrische aansluitingen
Bij het uitvoeren van elektrische aansluitingen mag de

installatie absoluut niet onder spanning staan en moet een
eventuele bufferbatterij losgekoppeld worden

1. Om de beschermingsplaat te verwijderen en toegang tot de elek-
tronische besturingseenheid van ROBUS te verkrijgen dient u de
schroef aan de zijkant weg te halen en de plaat weg te halen door
die naar boven toe weg te trekken.

2. Verwijder het rubber membraan, dat de opening waar de kabels
doorheen gevoerd worden afsluit en leid alle aansluitingskabels
naar de verschillende inrichtingen waarbij u deze ongeveer 20+30
cm langer laat dan noodzakelijk is. Zie tabel 5 voor het type kabels
en afbeelding 2 voor de aansluitingen.

3. Bind alle kabels die de reductiemotor binnenkomen met een
bandje samen en plaats dat bandje eventjes onder de boring

waar de kabels binnenkomen. Snijd in het rubber membraan
een opening waarvan de diameter iets kleiner is dan die van de
samengebundelde kabels en schuif het membraan over de kabels
tot het bandje; zet vervolgens het membraan weer terug in de
kabeldoorgang. Breng een tweede bandje net boven de mem-
braan aan om daar de kabels bij elkaar te houden.

4. Sluit de voedingskabel op het daarvoor bestemde klemmetje aan,
zoals dat op afbeelding 15 te zien is, en zet daarna de kabel met
een bandje bij de eerste kabelring vast.

5. \Voer de aansluiting van de andere kabels volgens het schema op afbeel-
ding 17 uit. Voor nog meer gemak zijn de klemmetjes uitneembaar.

6. Na afloop van de aansluitingen dient u de kabels die u bij de
tweede ring van de kabelhouder gebundeld hebt vast te zetten
met bandjes, terwijl het resterende deel van de antennekabel aan
de andere kabels met een ander bandje wordt vastgezet zoals u
op afbeelding 16 kunt zien.

/
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k Voor aansluiting van 2 motoren op tegenovergestelde vlieugels gelieve u paragraaf “7.3.5 ROBUS in modus Slave” te raadplegen.
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3.6) Beschrijving van de elektrische aansluitingen

In deze paragraaf vindt u een beknopte beschrijving van de elektri-
sche aansluitingen; verdere informatie in paragraaf “7.3 Bijplaatsen
of wegnemen van inrichtingen”.

FLASH: uitgang voor één of twee knipperlichten van het type
“LUCYB” of dergelijke met één enkele lamp 12V van maximaal 21W.
S.C.A.: uitgang “Controlelampje Poort Open”; het is mogelijk hierop
een signaleringslamp van 24V en maximaal 4W aan te sluiten. Deze
uitgang kan ook voor andere functies geprogrammeerd worden; zie
paragraaf “7.2.3 Functies tweede niveau”.

BLUEBUS: op dit klemmetje kunnen compatibele inrichtingen
aangesloten worden; ze worden allemaal parallel aangesloten met
twee draden waarover zowel de elektrische stroomvoorziening als
de communicatiesignalen lopen. Verdere informatie over BLUEBUS
vindt u in paragraaf “7.3.1 BLUEBUS”.

STOP: ingang voor inrichtingen die de lopende manoeuvre kunnen
blokkeren of eventueel kunnen onderbreken; door het uitvoeren van

N

de juiste handelingen kunt u op de ingang STOP contacten van het
type “Normaal Gesloten”, type “Normaal Open” of inrichtingen met
een constante weerstand aansluiten. Meer informatie over STOP
vindt u in paragraaf “7.3.2 Ingang STOP”.

P.P.: ingang voor inrichtingen die de manoeuvre in de modus Stap-
voor-Stap aansturen; het is mogelijk contacten van het type “Nor-
maal Open” aan te sluiten.

OPEN: ingang voor inrichtingen die alleen de openingsmanoeuvre
aansturen; het is mogelijk contacten van het type “Normaal Open”
aan te sluiten.

CLOSE: ingang voor inrichtingen die alleen de sluitmanoeuvre aan-
sturen; het is mogelijk contacten van het type “Normaal Open” aan
te sluiten.

ANTENNA: ingang voor aansluiting van de antenne voor de radio-
ontvanger. (De antenne is in LUCY B ingebouwd).

~

4) Eindcontroles en start

Alvorens met de fase van eindcontroles en de start van de automatisering te beginnen is het raadzaam de wagen los te haken en de vieugel
halverwege te zetten zodat deze vrijelijk zowel open als dicht kan gaan.

.
/4.1) Keuze van de richting

Afhankelijk van de plaats van de reductiemotor ten opzichte van de
vleugel dient u de richting voor de openingsmanoeuvre te kiezen;
indien de vleugel om open te gaan naar links moet bewegen, dient u
de keuzeschakelaar naar links te verschuiven zoals op afbeelding 18
te zien is, als de vleugel om open te gaan naar rechts moet bewegen
dient u de keuzeschakelaar naar rechts te verplaatsen zoals u op
afbeelding 19 kunt zien.

Ll

[

[

/
~
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4.2) Aansluiting op de stroomvoorziening

De aansluiting van de stroomvoorziening naar de ROBUS
dient door ervaren, deskundig personeel in het bezit van de
vereiste kenmerken uitgevoerd te worden onder volledige
inachtneming van wetten, voorschriften en reglementen.

Zodra de ROBUS onder spanning staat, is het raadzaam enkele

eenvoudige controles uit te voeren:

1. Controleer dat het ledlampje BLUEBUS regelmatig knippert met
een frequentie van één knippering per seconde.

2. Controleer of de ledlampjes op de fotocellen (zowel op TX als op
RX) knipperen; het is niet van belang hoe ze knipperen want dat
hangt van andere factoren af.

N

3. Controleer of het knipperlicht dat op de uitgang FLASH is aange-
sloten en het controlelampje dat op de uitgang S.C.A. is aange-
sloten, uit zijn

Als dit alles niet gebeurt, dient u onmiddellijk de stroomtoevoer naar

de besturingseenheid af te sluiten en de elektrische aansluitingen

nauwkeuriger te controleren.

Meer nuttige informatie voor het opsporen van storingen vindt u in

paragraaf “7.6 Oplossing van problemen”

.

4.3) Herkennen van de inrichtingen

moet worden uitgevoerd.

1. Druk op de toetsen [A] en [Set] en houd die ingedrukt

Nadat de installatie van stroom is voorzien dient de besturingseenheid de op de ingangen BLUEBUS en STOP aangesloten inrichtingen te
herkennen. Voor deze fase knipperen de ledlampjes L1 en L2 om aan te geven dat de procedure voor het herkennen van de inrichtingen

2. Laat de toetsen los wanneer de ledlampjes L1 en L2 heel snel beginnen te knipperen (na ongeveer 3s)

3. Wacht een paar seconden totdat de besturingseenheid gereed is met het herkennen van de inrichtingen

4. Nadat de inrichtingen herkend zijn moet het ledlampje STOP blijven branden; de ledlampjes L1 en L2 zullen

/
~

uit gaan (eventueel zullen de ledlampjes L3 en L4 beginnen te knipperen)

De fase van het herkennen van aangesloten inrichtingenkan op elk gewenst moment herhaald worden ook na de installatie, bijvoorbeeld als
er een inrichting toegevoegd mocht worden; voor het uitvoeren van een nieuwe herkenningsprocedure gelieve u paragraaf “7.3.6 Herkennen
k van andere inrichtingen” te raadplegen.

/
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4.4) Herkennen van de vieugellengte

1. Druk op de toetsen [Set] en [¥] en houd die ingedrukt

Nadat de inrichtingen herkend zijn zullen de ledlampjes L3 en L4 beginnen te knipperen; dit betekent dat de besturingseenheid de lengte
van de vleugel moet herkennen (de afstand van de eindaanslag sluitstand tot de eindaanslag openingsstand); deze maat is nodig voor het
berekenen van de punten van vertraging en het punt van gedeeltelijke opening.

2. Laat de toetsen los wanneer de manoeuvre van start gaat (na ongeveer 3s)

3. Controleer of deze manoeuvre een openingsmanoeuvre is; zo niet druk dan op de toets [STOP] en contro-
leer nog aandachtiger de paragraaf “4.1 Keuze van de richting”; herhaal dit van punt 1.

bereikt is; onmiddellijk daarna begint de sluitmanoeuvre.

4. Wacht dat de besturingseenheid een complete openingsmanoeuvre uitvoer totdat de eindaanslag opening

5. Wacht dat de besturingseenheid de sluitmanoeuvre volledig uitvoert.

Staat de volgende configuraties toe:
e De “vertraging” bij het openen en sluiten op 10 cm;

Herkenning vieugellengte modus 2 voor de modellen 250HS en 500HS

¢ De “instelling van de motorsnelheid” voor opening en sluiting op 100% (modaliteit zeer snel, zie tabel 8).

Deze werkingsmodus wordt tijdens de fase van de inrichtingsherkenning geactiveerd door de toetsen [Stop] en [Close] langer dan 8 seconden ingedrukt
te houden. Zodra de 8 seconden voorbi zin, beginnen de ledlampjes L3 en L4 zeer snel te knipperen; u mag de toetsen [Stop] en [Close] nu loslaten.

Als dit alles niet gebeurt, dient u onmiddellijk de stroomtoevoer naar de besturingseenheid af te sluiten en de elektrische aansluitingen nauwkeu-
k riger te controleren. Meer nuttige informatie vindt u in het hoofdstuk “Oplossen van problemen”. j

4 4.5) Controle van de manoeuvre van de poort

Na het herkennen van de lengte van de vieugel is het raadzaam enkele

manoeuvres Uit te voeren om te controleren of de poort correct beweegt.

1. Druk op de toets [Open] om de instructie voor de manoeuvre
“Open” te geven; controleer of de openingsmanoeuvre van de
poort regelmatig verloopt zonder verandering van snelheid; pas
wanneer de vleugel tussen de 70 en 50 cm van de eindaanslag
van de openingsstand verwijderd is, zal hij langzamer moeten
gaan lopen en tot stilstand komen op 2+3 cm vanaf de mechani-
sche stop openingsstand.

2. Druk op de toets [Close] om de instructie voor de manoeuvre
“Sluit” te geven; controleer of de sluitmanoeuvre van de poort regel-
matig verloopt zonder verandering van snelheid; pas wanneer de

verwiiderd is, zal hij langzamer moeten gaan lopen en tot stilstand \
komen op 2+3 cm vanaf de mechanische stop sluitstand.

3. Controleer dat het knipperlicht tijdens de manoeuvres met een
frequentie van 0,5s aan en 0,5s uit knippert. Indien aanwezig,
dient u ook de knipperingen te controleren van het controlelampje
dat op het klemmetje S.C.A is aangesloten: dit knippert langzaam
bij het openen, snel bij het sluiten.

4. Voer meerdere openings-en sluitmanoeuvres uit om te beoorde-
len of er eventuele montage- of afstellingsdefecten zijn, of andere
onregelmatigheden zijn, zoals punten met een grotere wrijving.

5. Controleer dat de reductiemotor ROBUS, de tandheugel en de
beugels van de eindaanslagen solide, stevig en voldoende duur-
zaam bevestigd zijn, ook wanneer er zich een plotselinge snel-
heidstoename of -afname in de beweging van de poort voortdoet. /

K vleugel tussen de 70 en 50 cm van de eindaanslag van de sluitstand

4.6) Vooraf ingestelde functies

De besturingseenheid van ROBUS beschikt over enkele program-
meerbare functies; in de fabriek worden deze functies in een con-
figuratie afgesteld die voor het merendeel van de automatiseringen

N

~

optimaal is; in ieder geval kunnen de functies op elk gewenst
moment via de juiste programmeringsprocedure gewijzigd worden;
raadpleeg hiervoor paragraaf “7.2 Programmering”.

/

/4.7) Radio-ontvanger

Voor het aansturen op afstand van ROBUS, is er op de besturings-
eenheid een plug-in SM voor radio-ontvangers van het type SMXI of
SMXIS die apart leverbaar ziin. U gelieve voor verdere informatie de
handleiding met aanwijzingen voor de radio-ontvanger te raadplegen.
Voor het aanbrengen van de radio-ontvanger dient u te werk te gaan
zoals dat op afbeelding 22 wordt aangegeven.

In tabel 4 wordt de koppeling tussen de uitgang van de radio-
ontvanger en de instructie die ROBUS zal uitvoeren, beschreven:

Tabel 4: instructies met de zender

Uitgang 1 Instructie “P.P.” (Stap-voor-Stap)
Uitgang 2 Instructie “Voetgangersopening”
Uitgang 3 Instructie “Open”

Uitgang 4 Instructie “Sluit”

N

~

5) Eindtest en inbedrijfstelling

Dit is de belangrijkste fase bij de aanleg van de automatisering ten-
einde een zo groot mogelijke veiligheid te garanderen. De eindtest
kan ook als periodieke controle voor de verschillende inrichtingen
van de automatisering gebruikt worden.

De eindtest van de gehele installatie moet door vakbe-
kwaam en deskundig personeel uitgevoerd worden. Dat moet

ook bepalen welke tests in functie van de bestaande risico’s
noodzakelijk zijn en controleren of de wettelijke voorschrif-
ten, regelgeving en regels en met name alle vereisten van
norm EN 12445, die de testmethodes voor de controle van
automatiseringen voor poorten bepaalt, in acht genomen zijn.
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5.1) Eindtest

Voor ek afzonderlik onderdeel van het automatisme, zoals bijvoorbeeld

contactlijsten, fotocellen, noodstop, etc. is een specifieke fase in de eind-

test vereist; voor deze inrichtingen zullen de procedures uit de desbetref-
fende handleidingen met aanwijzingen gevolgd moeten worden. Voor de
eindtest van ROBUS dient u onderstaande reeks handelingen uit te voeren:

1. Controleer dat de voorschriften in deze handleiding en met name
die vervat in hoofdstuk 1 “Aanbevelingen” nauwkeurig in acht
genomen worden;

2. Ontgrendel de reductiemotor zoals dat in de paragraaf “Ontgren-
deling en handmatige verplaatsing” is aangegeven in het hoofd-
stuk “Aanwijzingen en aanbevelingen bestemd voor de gebruiker
van de reductiemotor ROBUS”

3. Controleer of het mogelijk is de vleugel handmatig te openen en te
sluiten met een kracht die niet groter is dan 390N (ongeveer 40kg).

4. Vergrendel de reductiemotor.

5. Voer met behulp van de bedienings-of uitschakelingsorganen

N

~

(sleutelschakelaar, bedieningstoetsen of radiozenders), tests voor
het doen sluiten, openen en stoppen van de poort uit en verifieer
of de manoeuvre uitgevoerd wordt zoals dat voorzien is.

6. Controleer één voor één of alle veiligheidsinrichtingen in de installatie
(fotocellen, contactlijsten, noodstops, etc.) goed werken en verifieer
dat de poort zich zo gedraagt als dat voorzien is. Telkens wanneer een
van deze inrichtingen in werking treedt, dient het ledlampje “BLUE-
BUS” op de besturingseenheid 2 maal snel te knipperen ter bevesti-
ging van het feit dat de besturingseenheid de gebeurtenis herkent.

7. Als gevaarlijke situaties welke door de beweging van de vleugel
opgeheven zijn door middel van beperking van de stootkracht,
dient u deze kracht te meten volgens de voorschriften van de
norm EN 12445, Als afstelling van de “Snelheid” en de aansturing
van het “Motorkracht” gebruikt worden als hulpmiddel voor het
systeem om de stootkracht terug te brengen, probeer dan die
instelling te vinden, welke de beste resultaten oplevert.

/5.2) Inbedrijfstelling

Inbedrijfstelling kan alleen plaatsvinden nadat alle fasen van de eind-

test van ROBUS en de andere aanwezige inrichtingen met succes ziin

afgesloten. Gedeeltelijke inbedrijfstelling of inbedrijfstelling in “tijdelijke”
situaties is niet toegestaan.

1. Maak een technisch dossier van de automatisering en bewaar dat
tenminste 10 jaar, dat tenminste bestaat uit: de overzichtstekening
van de automatisering, het elektrisch bedradingsschema, een
analyse van de risico’s en de toegepaste oplossing daarvoor, de
conformiteitsverklaringen van alle fabrikanten voor alle gebruikte
inrichtingen (gebruik voor ROBUS de bijgevoegde CE-Conformi-
teitsverklaring); kopie van de gebruiksaanwijzingen en het onder-
houdsplan van de automatisering.

2. Breng een plaatje op de poort aan met daarop tenminste de
volgende gegevens: type automatisering, naam en adres van de
fabrikant (verantwoordelijk voor de “inbedrijfstelling”), serienummer,

k bouwijaar en “CE”-keurmerk.

J
\
3. Breng in de nabijheid van de poort een niet te verwijderen etiket
of plaatje aan waarop de handelingen zijn aangegeven voor het
ontgrendelen en handmatig bewegen van de poort

4. Stel de conformiteitsverklaring voor de automatisering op en geef
ze aan de eigenaar van de automatisering.

5. Maak de handleiding “Aanwijzingen en aanbevelingen voor het
gebruik van de automatisering” en geef die aan de eigenaar van de
automatisering.

6. Stel een onderhoudsplan (met daarin de voorschriften voor het
onderhoud van alle inrichtingen van de automatisering) op en geef
dit aan de eigenaar van de automatisering.

7. Informeer véor de inbedrijfstelling van de automatisering de eige-
naar uitvoerig en schriftelijk (bijvoorbeeld in de handleiding met aan-
wijzingen en aanbevelingen voor het gebruik van de automatisering)
over de nog aanwezige gevaren en risico’s.

J

6) Onderhoud en afvalverwerking

( In dit hoofdstuk vindt u de benodigde informatie voor uitvoering van het onderhoudsplan en de afvalverwerking van ROBUS.

)

/

6.1) Onderhoud

Om de veiligheid op een constant niveau te houden en een zo lang
mogelijke levensduur van de gehele automatisering te waarborgen
is regelmatig onderhoud vereist; hiervoor beschikt ROBUS over een
teller voor de manoeuvres en een systeem dat signaleert dat het tijd
voor onderhoud is; zie paragraaf “7.4.3 Onderhoudswaarschuwing”.

A Het onderhoud moet uitgevoerd worden met volledige

inachtneming van de veiligheidsvoorschriften van deze hand-

leiding en volgens de van kracht zijnde wettelijke voorschrif-

ten en regelgeving.

Volg voor de andere inrichtingen die niet tot de ROBUS behoren de
k aanwijzingen van het desbetreffende onderhoudsplan daarvoor op.

1. Voor ROBUS is een geprogrammeerde onderhoudsbeurt vereist
die op zijn minst binnen 6 maanden of 20.000 manoeuvres na de
vorige onderhoudsbeurt uitgevoerd moet worden.

2. Koppel alle bronnen van elektrische stroomvoorziening los, met
inbegrip van eventuele bufferbatterijen.

3. Controleer alle materialen waaruit de automatisering bestaat op
kwaliteitsvermindering en let daarbij met name op aantasting of
roestvorming van de structurele delen; vervang die delen welke
onvoldoende garantie bieden.

4. Controleer de staat van slijtage van alle bewegende delen: rondsel,
tandheugel en alle delen van de poort; vervang de versleten onderdelen.

5. Sluit de elektrische voeding weer aan en voer alle tests en con-
troles uit zoals beschreven in paragraaf “5.1, Eindtest”.

/

/6.2) Afdanking van het product

Dit product maakt integraal deel uit van de automatisering
en moet daarom samen met de automatisering worden afge-
dankt.

Zoals ook voor de installatiehandelingen geldt, moeten de handelin-
gen voor afdanking aan het einde van de levensduur van dit product
door gekwalificeerd personeel worden uitgevoerd.

Dit product bestaat uit verschillende soorten materialen: sommige

kunnen gerecycled worden, andere moeten als afval verwerkt wor-

den. Win informatie in over de methoden voor recycling of afvalver-

werking die voorzien zijn in de voorschriften die in uw regio voor deze
k productcategorie gelden.

LET OP! - Bepaalde onderdelen van het product kunnen veront- \
reinigende of gevaarlijke stoffen bevatten die bij aanraking met het
milieu schadelijke gevolgen voor het milieu of de volksgezondheid
kunnen hebben.

Zoals door het symbool hiernaast wordt aangegeven, is
het verboden dit product bij het huishoudelijk afval weg
te gooien. Pas gescheiden afvalinzameling voor afdan-
king toe volgens de plaatselijk geldende voorschriften,
of lever het product weer in bij de verkoper op het mo-
ment dat u een nieuw vergelijkbaar product aanschaft.

LET OP! - De plaatselijk geldende regelgeving kan zware sancties
opleggen in geval van illegale dumping van dit product. j
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7) Verdere details

N

In dit hoofdstuk worden de mogelijkheden ten aanzien van programmering, aanpassing aan de persoonlijke behoeften van de gebruiker,
diagnostiek en opsporing van storingen met betrekking tot ROBUS behandeld.

/

N

7.1) Programmeertoetsen
Op de besturingseenheid van ROBUS bevinden zich 3 toetsen die gebruikt kunnen worden
zowel om de besturingseenheid tijdens de tests aan te sturen als voor het programmeren:

Open Met de toets “OPEN” kunt u het openen van de poort aansturen of het punt
A van programmering naar boven verplaatsen
Stop Met de toets “STOP” kunt u de manoeuvre onderbreken; als u hem langer
Set dan 5 seconden ingedrukt houdt kunt u de programmering binnengaan.
Close Met de toets “CLOSE “kunt u het sluiten van de poort aansturen of het punt
v van programmering naar beneden verplaatsen @ ~__

/
~

N

7.2) Programmering
Op de besturingseenheid van ROBUS zijn enkele programmeerbare  Eerste niveau: functies instelbaar in modus ON-OFF (actief of niet
functies beschikbaar; instelling van deze functies vindt plaats met  actief); in dit geval geeft elk ledlampje L1...L8 een functie aan; als het
behulp van 3 toetsen op de besturingseenheid: [A] [Set] [¥] en  aanis, is de functie actief, als het uit is, is de functie niet actief; zie tabel 5.

worden via 8 ledlampjes: L1...L8 zichtbaar gemaakt.

Tweede niveau: parameters die instelbaar zijn op een schaal met

De programmeerbare functies welke op ROBUS beschikbaar zijn,  waarden van 1 tot 8; in dit geval geeft elk ledlampje L1...L8 de
zZijn over 2 niveaus verdeeld:

waarde aan die uit 8 mogelijikheden is gekozen; zie tabel 7.

AN

7.2.1) Functies eerste niveau (functies ON-OFF)

Ledlampje

programmeerbare functies: eerste niveau

Functie

Beschrijving

L1

Automatisch sluiten

Met deze functie is een automatische sluiting van de poort mogelijk na afloop van de geprogrammeerde
pauzeduur; in de fabriek is de Pauzeduur afgesteld op 30 seconden maar dit kan gewijzigd worden in 5,
15, 30, 45, 60, 80, 120 of 180 seconden. Als de functie niet actief is, werkt de poort “semi-automatisch”.

L2

Terugloop na Foto

Met deze functie is het mogelijk de poort zo lang pen te houden als nodig is om er doorheen te gaan;
door het inwerking treden van “Foto” gaat de poort automatisch weer dicht na een pauzeduur van 5s
(onafhankelijk van de geprogrammeerde waarde).

Dit verandert al naar gelang de functie “Automatische Sluiting “ al dan niet actief is.

Wanneer “Automatische Sluiting” niet actief is: De poort gaat steeds helemaal open (ook als

Foto eerder vrij komt). Bij het vrijkomen van Foto gaat de poort automatisch weer dicht na een pauze van 5s.
Wanneer “Automatische Sluiting” actief is: de openingsmanoeuvre wordt onmiddellijk na het
vrijlkomen van de fotocellen onderbroken en de poort gaat automatisch weer dicht na een pauze van 5s.
De functie “Terugloop na Foto” wordt altijd uitgeschakeld wanneer een manoeuvre met een instructie Stop
onderbroken is. Als de functie “Terugloop na Foto” niet actief is, zal de pauzeduur overeenkomen met de
geprogrammeerde pauzeduur of er zal de poort niet automatisch dicht gaan als de functie niet actief is.

L3

Sluit altijd

De functie “Sluit altijd” treedt in werking, waarbij een sluiting veroorzaakt wordt, wanneer bij terugkeer van de
stroom wordt geconstateerd dat de poort open is. Om veiligheidsredenen wordt deze manoeuvre voorafgegaan
door een voorwaarschuwing van 5s. Als de functie niet actief is zal bij terugkeer van de stroom de poort blijven staan.

L4

Stand-By

Met deze functie kan het verbruik zoveel mogelijk teruggebracht worden; het is nuttig met name wannner
de installatie op de bufferbatterij werkt. Als deze functie actief is zal de besturingseenheid 1 minuut na
afloop van de manoeuvre de uitgang BLUEBUS (en dus de inrichtingen) en alle ledlampjes uitschakelen
met uitzondering van het ledlampje BLUEBUS dat langzamer zal gaan knipperen. \Wanneer de
besturingseenheid een instructie ontvangt, zal ze de volledige functionering herstellen. Als deze functie
niet actief is zal er geen vermindering van verbruik zijn.

L5

Start

Door deze functie te activeren, wordt de geleidelijke toename van snelheid bij het begin van elke manoeuvre
uitgeschakeld; hiermee is het mogelijk de grootste kracht aan de start te verkrijgen en dit is nuttig wanneer er
een hoge statische wrijving is, bijvoorbeeld in geval van sneeuw of ijs die de vieugel blokkeren. Als de start
niet actief is, begint de manoeuvre met een geleidelijke toename van de snelheid.

L6

Voorwaarschuwing

Met de functie voorwaarschuwing wordt er een pauze van 3s aangehouden tussen het moment waarop het
knipperlicht gaat branden en de manoeuvre begint om van te voren voor een gevaarlijke situatie te waarschuwen.
Als de voorwaarschuwing niet actief is, zal het knipperlicht aangaan tegelijke met wanneer de manoeuvre begint.

L7

“Sluit” wordt
“Open gedeeltelijk”

Door deze functie te activeren, activeren alle instructies “Sluit” (ingang “CLOSE” of radio-instructie “Sluit”)
een manoeuvre van gedeeltelijke opening (zie led L6 op tabel 7).

L8

ModusSlave” (slaaf)

Door deze functie te activeren wordt ROBUS “Slave” (slaaf): zo is het mogelijkn de werking van 2 motoren op
tegenoverliggende vleugels te synchroniseren waarbij één motor als Master werkt en één als Slave; voor
meer details gelieve u paragraaf “7.3.5 ROBUS in modus “Slave” te raadplegen.

Bij normaal functioneren van ROBUS zijn de ledlampjes L1...L8 aan of uit op basis van de status van de functie waaraan zij gekoppeld zijn,

k bijvoorbeeld L1 is aan, als de functie “Automatisch sluiten” actief is.

/
~
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7.2.2) Programmering eerste niveau (functies ON-OFF)
In de fabriek worden alle functies van het eerste niveau op “OFF” gezet, maar dat kan op elk gewenst moment veranderd worden zoals in
tabel 6 is aangegeven. Let bij het uitvoeren van deze procedure goed op, want er is een tijdlimiet van 10s tussen het moment waarop u op
de ene toets en vervolgens op de andere drukt; wanneer deze limiet overschreven wordt, zal de procedure automatisch beéindigd worden
waarbij de wijzigingen die tot dat moment aangebracht zijn, in het geheugen worden opgeslagen.
Tabel 6: voor het wijzigen van de functies ON-OFF Voorbeeld
1. Druk op de toets [Set] en houd die ongeveer 3s ingedrukt A4
3s
2. Laat de toets [Set] los wanneer het ledlampje L1 begint te knipperen NIV 4
<L
3. Druk op de toets [A] of [W] om het knipperende ledlampije te verplaatsen op het ledlampje dat de te v4 L Z N
wijzigen functie vertegenwoordigt G of G N
4. Druk op de toets [Set] om de status van de functie te wijzigen (kort knipperen = OFF; lang knipperen = ON) L Z ANV NV
SET| /Q\ O:
5. Wacht 10s om de programmering wegens het verstrijken van de maximale tijdsduur te verlaten éj@
10s
\ N.B.: de punten 3 en 4 kunnen tijdens dezelfde programmeringsfase herhaald worden om andere functies op ON of OFF te zetten /
/7.2.3 Functies tweede niveau (instelbare parameters) \
Tabel 7: lijst programmeerbare functies: t
Ledllampje Parameter |Ledlampje (niveau)| waarde Beschrijving
van ingang
L1 5 seconden
L2 15 seconden
L3 30 seconden Stelt de pauzeduur af, dat wil zeggen de
L1 Pauzeduur L4 45 seconden tijd die er verstrijkt voordat de poort weer
L5 60 seconden automatisch dicht gaat. Dit werkt alleen als
L6 80 seconden de functie automatisch sluiten actief is.
L7 120 seconden
L8 180 seconden
L1 Open - stop - sluit - stop
L2 Open - stop - sluit - open
L3 Open - sluit - open - sluit
L4 Woonblok Stelt de reeks instructies af die gekoppeld
L2 Functie P.P. L5 Woonblok 2 (langer dan 2” veroorzaakt een stop)| zijn aan de ingang P.P of aan de eerste
L6 Stap-voor-Stap 2 (korter dan 2” veroorzaakt | radioinstructie.
een gedeeltelijke opening)
L7 lemand aanwezig
L8 Opening in “semi-automatisch”, sluiting bij
“iemand aanwezig
L1 Zeer langzaam
L2 Langzaam
L3 Gemiddeld Stelt de snelheid van de motor af tijdens
L3 Snelheid L4 Snel een normale manoeuvre.
Motor L5 Zeer snel MOD. 250HS / 500HS: fabriekswaarde =
L6 Uiterst snel L5
L7 Open “snel’; sluit “langzaam”
L8 Open “uiterst snel”, Sluit “snel”
L1 Functie “Controlelampje Poort Open
L2 Actief bij gesloten vleugel Stelt de functie gekoppeld aan de uitgang
L3 Actief bij open vieugel S.C.A. af (onafhankelijk van de aan de uit-
L4 Uitgang L4 Actief bij radio-uitgang N°2 gang gekoppelde functie, levert die, indien
S.C.A. L5 Actief bij radio-uitgang N°3 actief, een spanning van 24V -30 +50% bij
L6 Actief bij radio-uitgang N°4 een maximaal vermogen van 4W)
L7 Controlelampje onderhoud
L8 Elektrisch slot
L1 Zeer lichte poort Stelt het controlesysteem voor de kracht
L2 Zeer lichte poort van de motor af om die aan het gewicht
L3 Lichte poort van de poort aan te passen. Ihet controle-
L5 Motorkracht | L4 Gemiddelde poort systeem voor de kracht van de motor meet
L5 Middelzware poort ook de omgevingstemperatuur waarbij de
L6 Zware poort kracht automatisch vergroot wordt in geval
L7 Zeer zware poort van bijzonder lage temperaturen.
L8 Uiterst zware poort

N /
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Ledl_ampje Parameter Le_dlampje waarde Beschrijving
van ingang (niveau)
L1 0,5m
L2 1im Stelt de mate van gedeeltelijke opening
L3 1,5m af. De gedeeltelijke opening kan met een
L6 Open L4 2m 2de radio-instructie of met “SLUIT” wor-
gedeeltelijk L5 256m den aangestuurd als er de functie bestaat
L6 3m “Sluit” wordt “Open gedeeltelijk”
L7 3,4 m
L8 4m
L1 Automatisch (op basis van de zwaarte van de
manoeuvres)
L2 1000 Stelt het aantal manoeuvres af waarna het
L3 2000 verzoek voor onderhoud van de automati-
L7 Onderhouds- L4 4000 sering gesignaleerd moet worden (zie para-
waarschuwing | L5 7000 graaf “7.4.3 Onderhoudswaarschuwing”).
L6 10000
L7 15000
L8 20000
L1 Uitkomst 1% manouevre (de meest recente)
L2 Uitkomst 2% manoeuvre
L3 Uitkomst 3% manoeuvre Hiermee kan het type anomalieén dat tij-
L8 Lijst L4 Uitkomst 4% manoeuvre dens de laatste 8 manoeuvres opgetreden
anomalieén L5 Uitkomst 5% manoeuvre is, geverifieerd worden (zie paragraaf “7.6.1
L6 Uitkomst 6% manoeuvre Historie anomalieén”).
L7 Uitkomst 7% manoeuvre
L8 Uitkomst 8% manoeuvre
N.B.: “ 7 dit geeft de fabrieksinstelling weer

Alle parameters kunnen naar believen zonder enige contra-indicatie worden afgesteld; alleen het afstellen van de “Motorkracht” zou enige

nadere aandacht kunnen vereisen:

e Het is ten sterkste af te raden hoge krachtwaarden te gebruiken om het feit te compenseren dat de vieugel punten met een hoge wrijvings-
waarde heeft; een te grote kracht kan afbreuk doen aan de werking van het veiligheidssysteem of schade aan de vleugel toebrengen.

¢ Als de controle van de “Motorkracht” gebruikt wordt als hulpmiddel voor het systeem de stootkracht bij botsing te beperken dient na elke
afstelling de kracht opnieuw gemeten te worden, zoals de norm EN 12445 dat voorschrijft.

¢ Slitage en weersinvioeden zijn van invioed op de manoeuvre van de poort; zo af en toe dient de afstelling van de kracht opnieuw gecon-
troleerd te worden.

N
/

7.2.4) Programmering tweede niveau (instelbare parameters)

In de fabriek worden alle instelbare parametersfuncties ingesteld zoals in tabel 7 wordt aangegeven met: “ " maar die kunnen op elk gewenst
moment worden gewijzigd zoals in tabel 8 is aangegeven. Let bij het uitvoeren van deze procedure goed op, want er is een tijdlimiet van 10s
tussen het moment waarop u op de ene toets en vervolgens op de andere drukt; wanneer deze limiet overschreven wordt zal de procedure
automatisch beeindigd worden waarbij de wijzigingen dit tot dat moment aangebracht zijn, in het geheugen worden opgeslagen.

Tabel 8: voor het wijzigen van instelbare parameters Voorbeeld
1. Druk op de toets [Set] en houd die ongeveer 3s ingedrukt A4
3s
2. Laat de toets [Set] los wanneer het ledlampje L1 begint te knipperen NIV 4
< L1 SET]
3. Druk op de toetsen [A] of [W] om het knipperende ledlampie te verplaatsen op het “ledlampje ingang” Y4 ¥4
dat de te wijzigen parameter vertegenwoordigt @ of °N
4, Druk op de toets [Set] en houd die ingedrukt; de toets [Set] dient tijdens de stappen 5 en 6 L4
voortdurend ingedrukt te blijven
5. Wacht ongeveer 3s waarna dat ledlampje zal gaan branden dat het actuele niveau van de te wijzigen NIV
parameter vertegenwoordigt _/Q:
6. Druk op de toetsen [A] of [W] om het ledlampje dat de waarde van de parameter vertegenwoordigt, vY4 4 NIV
te verplaatsen. (alof(+] oS
7. Laat de toets [Set] los 4
SET|
8. Wacht 10s om de programmering wegens het verstrijken van de maximale tijdsduur te verlaten. %
10s

N.B.: de punten 3 tot 7 kunnen tijdens dezelfde programmeringsfase herhaald worden om nog meer parameters in te stellen

N
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7.2.5) Voorbeeld van programmering van het eerste niveau (functies ON-OFF)
Als voorbeeld wordt de reeks handelingen gegeven die noodzakelijk is voor het wijzigen van de fabrieksinstelling van de functies voor het
activeren van de functies “Automatisch Sluiten” (L1) en “Sluit altijd” (L3).

Tabel 9: voorbeeld van programmering eerste niveau Voorbeeld
1. Druk op de toets [Set] en houd die ongeveer 3s ingedrukt A 4

3s
2. Laat de toets [Set] los wanneer het ledlampje L1 begint te knipperen NIV 4
O 1
3. Druk één maal op toets [Set] om de status van de aan L1 gekoppelde functie (Automatische Sluiting) V4 NIV
te wijzigen; nu zal het ledlampje L1 met lange knipperingen gaan knipperen O: L1
4. Druk 2 maal op toets [W] om het knipperende ledlampje op het ledlampje L3 te verplaatsen (% Y4 \é/
N\ L3
5. Druk één maal op de toets [Set] om de status van de aan L3 gekoppelde functie (Sluit altijd) te wijzigen; V4 N é/
nu zal het ledlampje L3 met lange knipperingen gaan knipperen \L3
6. Wacht 10s om de programmering wegens het verstrijken van de maximale tijdsduur te verlaten. %
10s

Na deze handelingen moeten de ledlampjes L1 en L3 blijven branden om aan te geven dat de functies “Automatisch Sluiten” en “Sluit altijd”
actief zijn.

~

-
/7.2.6) Voorbeeld van programmering tweede niveau (instelbare parameters)

Als voorbeeld geven wij de reeks handelingen die nodig is om de fabrieksinstelling van de parameters te wijzigen en de en de “Pauzeduur”
op 60s (ingang op L1 en niveau op L5) te verlengen “Motorkracht” voor lichte poorten te verminderen (ingang op L5 en niveau op L2)

Tabel 10: voorbeeld van programmering tweede niveau Voorbeeld

1. Druk op de toets [Set] en houd die ongeveer 3s ingedrukt 4
3s
2. Laat de toets [Set] los wanneer het ledlampje L1 begint te knipperen N2 4
< L SET
3. Druk op de toets [Set] en houd die ingedrukt; de toets [Set] dient tijdens de stappen 4 en 5 ingedrukt 4
te blijven
4. Wacht ongeveer 3s tot het ledlampje L3 gaat branden dat het actuele niveau van de “Pauzeduur” N (\):
vertegenwoordigt /TN L3 3s
5. Druk 2 maal op de toets [¥] om het brandende ledlampje naar L5 te verplaatsen dat de nieuwe waarde Y4 ¥4 N
van de “Pauzeduur” vertegenwoordigt (v](~] N5
6. Laat de toets [Set] los 4
SET|
7. Druk 4 maal op de toets [¥] om het knipperende ledlampje naar het ledlampje L5 te verplaatsen &&&&\éx
N\ L5
8. Druk op de toets [Set] en houd die ingedrukt; de toets [Set] dient tijdens de stappen 9 en 10 L 4
ingedrukt te blijven SET
9. Wacht ongeveer 3s tot het ledlampje L5 gaat branden dat het actuele niveau van de “Motorkracht” NIV
vertegenwoordigt. 3s SN L5
10.  Druk 3 maal op de toets [A] om het brandende ledlampje naar het ledlampje L2 te verplaatsen dat Y4 V4 V4
de nieuwe waarde van de “Motorkracht” vertegenwoordigt. G @ @ /TN L2
11.  Laat de toets [Set] los 4
12, Wacht 10s om de programmering wegens het verstrijiken van de maximale tijdsduur te verlaten %
10s

/
~

N
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7.3) Bijplaatsen of wegnemen van inrichtingen

U kunt op elk gewenst moment een inrichting aan een automatisering
met ROBUS toevoegen of er een uit verwiideren. Met name op “BLUE-
BUS” en de ingang “STOP” kunnen verschillende soorten inrichtingen
worden aangesloten zoals dat in de volgende paragrafen aangegeven is.

Nadat er inrichtingen zijn toegevoegd of verwijderd, is het
noodzakelijk een herkenningsprocedure voor inrichtingen uit
te voeren zoals dat in paragraaf “7.3.6 Herkennen van andere
inrichtingen” beschreven is.

AN

.
(7.3.1) BLUEBUS

BLUEBUS is een techniek waarbij het mogelijk is alle compatibele
inrichtingen slechts met twee draden aan te sluiten waarover zowe de
elektrische stroom als de communicatiesignalen lopen. Alle inrichtin-
gen worden parallel aangesloten op dezelfde 2 draden van BLUEBUS
en zonder dat daarbij de polariteit in acht genomen moet worden; elke
inrichting wordt afzonderlijk herkend omdat haar tijdens de installe-
ring een eenduidig adres wordt toegekend. Op BLUEBUS kunnen
k bijvoorbeeld fotocellen, veiligheidsinrichtingen, bedieningstoetsen,

signaleringslampjes etc aangesloten worden. De besturingseenheid
van ROBUS herkent alle aangesloten inrichtingen één voor één via
een adequate herkenningsprocedure en is in staat om met de grootst
mogelijke zekerheid alle eventuele anomalieén te detecteren. Om
deze reden is het telkens wanneer er een op BLUEBUS aangesloten
inrichting toegevoegd of verwijderd wordt, noodzakelijk de herken-
ningsprocedure in de besturingseenheid uit te voeren zoals dat in
paragraaf “7.3.6 Herkennen van andere inrichtingen” beschreven is.

/
~

/
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7.3.2) Ingang STOP

STOP is de ingang die onmiddellijke onderbreking de manoeuvre
veroorzaakt (met een kortstondige omkering). Op deze ingang kun-
nen de inrichtingen met uitgang met normaal open contacten “NA”
aangesloten worden, maar ook inrichtingen met normaal gesloten
contacten “NC” of inrichtingen met een uitgang met constante weer-
stand 8,2kQ, zoals bijvoorbeeld de contactlijsten.

Zoals voor BLUEBUS, herkent de besturingseenheid het soort
inrichting dat tijdens de herkenningsfase op de ingang STOP is aan-
gesloten (zie paragraaf “7.3.6 Herkennen van andere inrichtingen”);
daarna wordt er een STOP veroorzaakt indien er zich een wijziging
ten opzichte van de herkende staat voordoet.

Door het uitvoeren van de juiste handelingen kunt u op de STOP-
ingang meer dan één inrichting aansluiten, ook al zijn die niet van
het hetzelfde type:

e Er kunnen meerdere NO inrichtingen parallel op elkaar aangeslo-

ten worden zonder beperking van het aantal daarvan.

e Er kunnen meerdere NC inrichtingen serieel op elkaar aangesloten

worden zonder beperking van het aantal daarvan.

2 inrichtingen met een uitgang met constante weerstand 8,2kQ

kunnen parallel geschakeld worden; als er meer dan 2 inrichtingen

zZijin via een ,cascadeschakeling” op één enkele eindweerstand
van 8,2kQ aangesloten worden.

e Een combinatie NA en NC is mogelijk door de 2 contacten parallel
te schakelen en met contact NC serieel een weerstand van 8,2kQ
te verbinden (en dus is ook de combinatie van de 3 inrichtingen
mogelijk: NO, NC en 8,2kQ).

A Indien de ingang STOP gebruikt wordt om inrichtingen met
een veiligheidsfunctie aan te sluiten, garanderen alleen die
inrichtingen welke een uitgang met een constante weerstand
van 8,2kQ hebben, de veiligheidscategorie 3 tegen storingen
volgens de norm EN 954-1.

-
/7.3.3) Fotocellen

Het systeem “BLUEBUS” biedt de mogelijkheid de besturingseenheid
via adressering met speciale jumpers de fotocellen te laten herkennen
en de correcte detectiefunctie toe te kennen. Adressering dient zowel
op TX als op RX uitgevoerd te worden (waarbij de jumpers op dezelfde
manier geplaatst moeten worden); hierbij dient u na te gaan of er geen
andere stellen fotocellen met hetzelfde adres bestaan.

In een automatisme voor schuifpoorten met ROBUS is het mogelijk
de fotocellen te installeren zoals dat op afbeelding 24 is aangegeven.
Na het installeren of verwijderen van fotocellen dient er een herke-
ningsprocedure in de besturingseenheid uitgevoerd te worden zoals
dat in paragraaf “7.3.6 Herkennen van andere inrichtingen” beschre-
ven is.

Tabel 11: adressen van de fotocellen
Fotocel Jumpers

Fotocel Jumpers

FOTO
Fotocel buitenzijde h = 50
die bij het sluiten in werking treedt

FOTO 2
Fotocel buitenzijde die bij het openen in
werking treed

FOTOII
Fotocel buitenzijde h = 100
die bij het sluiten in werking treedt

FOTO 211
Fotocel binnenzijde die bij het openen %
in werking treedt

FOTO 1
Fotocel binnenzijde h = 50
die bij het sluiten in werking treedt

FOTO 3
Eén enkele fotocel die het gehele @
automatisme dekt

FOTO 11l
Fotocel binnenzijde h = 100
die bij het sluiten in werking treedt

rave

A Installatie van FOTO 3 samen met FOTO |l vereist dat de plaats
van de elementen waaruit de fotocel bestaat (TX - RX) zodanig is als
in de handleiding met aanwijzingen voor de fotocellen aangegeven is.

-
/7.3.4) Fotosensor FT210B

De fotosensor FT210B verenigt in één enkele inrichting een systeem
voor krachtbeperking (type C volgens de norm EN12453) en een
detectie-inrichting voor obstakels op de optische as tussen de zen-
der TX en de ontvanger RX (type D volgens de norm EN12453). In de
fotosensor FT210B worden de signalen van de status van de con-
tactlijst via de straal van de fotocel verzonden waarbij de 2 systemen
in één enkele inrichting geintegreerd worden. Het zenderdeel op de
mobiele vleugel wordt door batterijen van stroom voorzien waardoor
lelijke koppelingssystemen vermeden worden; speciale circuits ver-
minderen het verbruik van de batterij zodat er een levensduur van
maximaal 15 jaar gegarandeerd kan worden (zie de details van deze
schatting in de aanwijzingen voor dit product).

Eén enkele inrichting FT210B in combinatie met een contactlijst
(voorbeeld TCB65) maakt het mogelijk het veiligheidsniveau van de
“primaire contactlijst” te bereiken dat de norm EN12453 voor elk
“type gebruik” en “type activering” vereist.

N

De fotosensor FT210B gecombineerd met contactlijsten “op een
weerstand” (8,2kQ), is veilig voor wat betreft een afzonderlijk defect
(categorie 3 volgens EN 954-1). De inrichting beschikt over een
speciaal circuit ter voorkoming van botsingen dat interferentie met
andere detectie-inrichtingen voorkomt ook al zijn die niet gesynchro-
niseerd, en biedt de mogelijkheid andere fotocellen bij te plaatsen;
bijvoorbeeld indien er zware voertuigen door de poort gaan, waar
normaal gesproken een tweede fotocel op een hoogte van 1 m van
de grond geplaatst wordt.

Voor verdere informatie omtrent de manier van aansluiten en adres-
seren gelieve u de handleiding met aanwijzingen voor FT210B te
raadplegen.
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7.3.5) ROBUS in modus “Slave”

Bij een juiste programmering en aansluiting kan ROBUS in de modus
“Slave” (slaaf) werken; deze werkingsmodus wordt gebruikt indien
het nodig is 2 tegenover elkaar geplaatste vleugels te automatiseren
en u wilt dat deze vleugels synchroon lopen. In deze modus functio-
neert één ROBUS fals Master (meester) dat wil zeggen hij stuurt de
manoeuvres aan, terwijl de tweede ROBUS als Slave functioneert,
dat wil zeggen de door de Master verstuurde instructies uitvoert (alle
ROBUS verlaten de fabriek als Master).

Voor het configureren van ROBUS als Slave dient u de functie van
het eerste niveau “Modus Slave” te activeren (zie tabel 5).

De koppeling tussen de ROBUS Master en de ROBUS Slave vindt
via BLUEBUS plaats.

A In dit geval dient de polariteit in de koppeling tussen de
twee ROBUS gevolgt te worden zoals dat op afbeelding 26 te
zien is (voor de andere inrichtingen geldt nog steeds dat er
niet op de polariteit behoeft te worden gelet).

Voor het installeren van 2 ROBUS in modus Master en Slave dient u

de volgende handelingen uit te voeren:

e |nstalleer de 2 motoren zoals dat op afbeelding 25 te zien is. Het is
niet van belang welke motor als Master en welke als Slave werkt;
bij de keuze hiervan dient u rekening te houden met het gemak van
de aansluitingen en het feit dat de instructie Stap-voor-Stap op
de Slave alleen de algehele opening van de vleugel Slave mogelijk
maakt.

LUCYB

22/

¢ Sluit de 2 motoren aan zoals dat op afbeelding 26 te zien is.

e Selecteer de richting van de openingsmanoeuvre van de 2 moto-
ren zoals dat op afbeelding 25 aangegeven is (zie ook paragraaf
“4.1 Keuze van de richting”).

* Breng de 2 motoren onder spanning.

e Programmeer in de ROBUS Slave de functie “Modus Slave” (zie
tabel 5).

e Voer de herkenningsprocedure van de inrichtingen op ROBUS
Slave uit (zie paragraaf “4.3 Herkennen van de inrichtingen”).

e \Voer de herkenningsprocedure van de inrichtingen op ROBUS
Master uit (zie paragraaf “4.3 Herkennen van de inrichtingen”).

e Voer de herkenningsprocedure van de vleugellente op ROBUS
Master uit (zie paragraaf “4.4 Herkennen van de vleugellengte”).

MASTER

o

LUCYB
S.C.A STOP PP
B QZ‘“" aw é} /
] 1 b
1 |
i
Nannn

. //J\F

Bij het koppelen van 2 ROBUS in de modus Master-Slave dient u op het volgende te letten:

e Alle inrichtingen dienen op ROBUS Master aangesloten te worden (zoals op afb. 26) met inbegrip van de radio-ontvanger.

¢ |Indien een bufferbatterij gebruikt wordt, moeten beide motoren hun eigen batterij hebben.

e Er wordt geen enkele programmering op ROBUS Slave in acht genomen (programmering op ROBUS Master heeft voorrang) met uitzon-

dering van die welke u in tabel 12 vindt.

/
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Tabel 12: programmering op ROBUS Slaves onafhankelijk van

Functies van het eerste niveau (functies ON - OFF)

ROBUS Master
Functies van het tweede niveau (instelbare parameters)

Stand-by Snelheid Motor

Start Uitgang SCA

Modus Slave Motorkracht
Lijst Fouten

In de Slave is het mogelijk aan te sluiten:
* Een eigen knipperlicht (Flash).

* Een eigen contactlijst (Stop).

¢ |In de Slave worden de ingangen Open en Close niet gebruikt.

* Een eigen Spia Cancello Aperto [Controlelampje Poort Open] (S.C.A.).

® Een eigen aansturingsinrichting (P.P.) die de algehele opening alleen van de vleugel Slave aanstuurt.

N
/

7.3.6) Herkennen van andere inrichtingen
Normaal gesproken vindt de herkenningsprocedure van de op BLUEBUS en de ingang STOP aangesloten inrichtingen tijdens de instal-
latiefase plaats; als er echter inrichtingen worden bijgeplaatst of verwijderd is het mogelijk de herkenningsfase opnieuw uit te voeren zoals
dat in tabel 13 is weergegeven.

/
~

van de functies ON-OFF die zijj vertegenwoordigen.

Tabel 13: voor het herkennen van andere inrichtingen Voorbeeld
1. Druk op de toetsen [A] en [Set] vy ¥
(a] (ser
2. Laat de toetsen los wanneer de ledlampjes L1 en L2 zeer snel beginnen te knipperen (na ongeveer 3s) 4+ 4 N
(Zl sTNLT /TNL2
3. Wacht enkele seconden totdat de besturingseenheid het herkennen van de inrichtingen beéindigd heeft
4. Na afloop van de herkenningsprocedure zullen de ledlampjes L1 en L2 ophouden te knipperen, terwijl het le

lampje STOP moetn blijven branden en de tedlampjes L1...L8 zullen gaan branden op basis van de status

N

A Nadat er inrichtingen toegevoegd of verwijderd zijn is het noodzakelijk opnieu de eindtest van de automatisering uit te
voeren en wel volgens wat er in in paragraaf “5.1 Eindtest” aangegeven is.”.

/

7.4) Speciale functies

7.4.1) Functie “Open altijd”

De functie “Open Altijd” is een eigenschap van de besturingseenheid
waardoor het mogelijk is altijd een openingsmanoeuvre aan te stu-
ren wanneer de instructie “Stap-voor-Stap” langer dan 2 seconden
duurt; dit is met name nuttig bij het aansluiten van het contact van

~

een tijdschakelklok op het klemmetje PP. om de poort tijdens een
bepaald tijdsbestek open te houden. Deze eigenschap is geldig
ongeacht de programmering van de ingang PP, met uitzondering van
de programmering als “Sluit”, zie parameter “Functie PP” in tabel 7.

.
/7.4.2) Functie “Beweeg in ieder geval”

Mocht de een of andere veiligheidsinrichting niet correct werken of
buiten gebruik zijn, dan is het toch mogelijk de poort in de modus
“lemand aanwezig”. aan te sturen en te manoeuvreren.

~

Zie voor de details de paragraaf “Bediening terwijl de veiligheidsin-
richtingen buiten gebruik zijn” in de bijlage “Aanwijzingen en aanbe-
velingen bestemd voor de gebruiker van de reductiemotor ROBUS”.

.
/7.4.3) Onderhoudswaarschuwing

ROBUS biedt de gebruiker de mogelijkheid te waarschuwen wan-
neer er een onderhoudscontrole van de automatisering dient te wor-
den uitgevoerd. Het aantal manoeuvres waarna signalering plaats-
vindt, kan uit 8 niveaus geselecteerd worden en wel via de instelbare
parameter “Onderhoudswaarschuwing” (zie tabel 7).

Het niveau 1 van afstelling is “automatisch” en houdt rekening met
de zwaarte van de manoeuvres, dat wil zeggen de belasting en de
duur van de manoeuvre, terwijl de andere afstellingen op basis van

Aantal manoeuvres Signalering op Flash

Tabel 14: Onderhoudswaarschuwing met Flash en controlelampje onderhoud

J
\
het aantal manoeuvres vastgesteld zijn.

Signalering van het verzoek om onderhoud vindt plaats via het knip-
perlicht Flash of de op de uitgang S.C.A. aangesloten lamp wanneer
die geprogrammeerd als “Controlelampje onderhoud “ (zie tabel 7).

Op basis van het aantal uitgevoerde manoeuvres ten opzicht van

de geprogrammeerde limiet signaleren het knipperlicht Flash en het
controlelampje onderhoud wat in tabel 14 aangegeven is.

Signalering op het controlelampje onderhoud

Minder dan 80% van de limiet Normaal (0.5s aan, 0.5s uit)

Blijft gedurende 2s aan het begin van de
opening branden

Tussen de 81 en 100% van de limiet

Aan het begin van de manoeuvre blijft het 2s bran-
den, daarna werkt het normaal

Knippert tijdens de manoeuvre

Meer dan 100% van de limiet

N

Aan het begin en einde van de manoeuvre bilijft het
2 seconden branden, daarna werkt het normaal

Knippert altijd
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Controle van het aantal uitgevoerde manoeuvres

Met de functie “Onderhoudswaarschuwing” is het mogelijk het aantal uitgevoerde manoeuvres te controleren weergegeven in een percentage

van de ingevoerde limiet. Om dit te controleren gaat u te werk zoals dat in tabel 15 beschreven is.

Tabel 15: controle van het aantal uitgevoerde manoeuvres Voorbeeld

~

1. Druk op de toets [Set] en houd die ongeveer 3s ingedrukt v
3s
2. Laat de toets [Set] los wanneer het ledlampje begint te knipperen N d)/ 4
< L1
3. Druk op de toetsen [A] of [W] om het brandende ledlampje naar L7 te verplaatsen, dat wil zeggen Y4 ¥4
het “ledlampje ingang” voor de parameter “Onderhoudswaarschuwing” of O: L7
4. Druk op de toets [Set] en houd die ingedrukt; de toets [Set] moet tijdens alle stappen 5, 6 en 7 L4
ingedrukt gehouden worden
5. Wacht ongeveer 3s; daarna zal het ledlampje gaan branden dat het actuele niveau van de parameter NIV
“Onderhoudswaarschuwing” vertegenwoordigt ;(\}\ 3s
6. Druk op de toetsen [A] en [¥] en laat ze onmiddellik los. Y4 ¥4
(aJen(]
7. Het ledlampje dat behoort bij het geselecteerde niveua zal enkele malen knipperen. Het aantal knipperingen
identificeert het percentagen uitgevoerde manoeuvres (in veelvouden van 10%) ten opzichte van de
ingestelde limiet. NIVZEN \é/
Bijvoorbeeld: als de onderhoudswaarschuwing op L6 is ingesteld, dat wil zeggen, dat 10% met 1000 N N eee N\ N=?
manoeuvres overeenkomt; als het ledlampje 4 maal knippert, betekent dit dat de 40% van de
manoeuvres bereikt is (dat wil zeggen tussen 4000 en 4999 manoeuvres). Als er nog geen 10% van
de manoeuvres bereikt is zal het ledlampje helemaal niet gaan knipperen.
8. Laat de toets [Set] los. 4

Terugstelling teller manoeuvres

Na het onderhoud op de installatie verricht te hebben dient u de teller manoeuvres terug te stellen. Ga te werk zoals dat in tabel 16 beschre-

ven is.

Tabel 16: terugstelling teller manoeuvres Voorbeeld

1. Druk op de toets [Set] en houd die ongeveer 3s ingedrukt A4
3s
2. Laat de toets [Set] los wanneer het ledlampje L1 begint te knipperen NIV 4
<L
3. Druk op de toetsen [A] of [W] om het brandende ledlampie naar L7 te verplaatsen, dat wil zeggen het Y4 ¥4 Do
“ledlampje ingang” voor de parameter “Onderhoudswaarschuwing” of @ N L7
4. Druk op de toets [Set] en houd die ingedrukt; de toets [Set] moet ingedrukt gehouden worden tijdens L4
alle stappen 5 en 6 SET]
5. Wacht ongeveer 3s; daarna zal het ledlampje gaan branden dat het actuele niveau van de parameter NI
“Onderhoudswaarschuwing” vertegenwoordigt ;(\}\ 3s
6. Druk op de toetsen [A] en [¥] en houd die tenminste 5 seconden ingedrukt, laat vervolgens de 2 toetsen los.
Het ledlampje dat bij het geselecteerde niveau behoort zal een aantal malen snel knipperen om aan te ve ) & S X4
geven dat de teller van de manoeuvres teruggesteld is. Ge” @ TN
7. Laat de toets [Set] los. 4

7.5) Aansluiting van andere inrichtingen
Mocht het nodig zijn externe inrichtingen zoals bijvoorbeeld een

alap PP

lezer voor transponderkaarten of het lampje van de verlichting van
de sleutelschakelaar van stroom te voorzien, dan kunt u de stroom

COCRUUC

aansluiten zoals op afbeelding 27 te zien is. De spanning van de
stroomtoevoer is 24Vce -30% + +50% met maximale beschikbare
stroom van 100mA.

Lo

24Vce

AN
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7.6) Oplossen van problemen

In tabel 17 kunt u nuttige aanwijzingen vinden om eventuele storin-
gen te verhelpen die u tijdens de installatie of bij een eventueel defect

tegen kunt komen.

Tabel 17: opsporen van storingen

Symptomen

Aanbevolen controles

De radiozender stuurt de poort niet aan en

het ledlampje op de zender gaat niet branden.

Controleer of de batterijen van de zender leeg zijn; vervang ze zo nodig

De radiozender stuurt de poort niet aan, maar
het ledlampje op de zender gaat branden

Controleer of de zender correct in het geheugen van de radio-ontvanger is opgeslagen

Er wordt geen enkele manoeuvre aange-
stuurd en het ledlampje “BLUEBUS” knip-
pert niet

Controleer of de stroomvoorziening naar de ROBUS de spanning van het elektriciteitsnet heeft.
Vergewis u ervan dat de zekeringen niet onderbroken zijn; zo ja, dan dient u de oorzaak van de
storing op te sporen en ze met andere met dezelfde stroomwaarde en kenmerken te vervangen.

Er wordt geen enkele manoeuvre aange-
stuurd en het knipperlicht is uit

Controleer of de instructie daadwerkelijk ontvangen is. Als de instructie de ingang PP
bereikt, moet het ledlampje “PP” gaan branden; als daarentegen de radiozender gebruikt
wordt, moet het ledlampje “BluBus” tweemaal snel knipperen

Er wordt geen enkele manoeuvre aangestuurd
en het knipperlicht knippert enkele malen

Tel het aantal malen dat dat licht knippert en controleer aan de hand van de gegevens in tabel 19

De manoeuvre gaat van start, maar onmid-
delliik daarna vindt er een terugloop plaats

De geselecteerde kracht zou te klein kunnen zijn om dit type poort te laten bewegen.
Controleer of er geen obstakels zijn en selecteer eventueel een grotere kracht

De manoeuvre wordt regelmatig uitgevoerd
maar het knipperlicht SCA werkt niet

Controleer of er tijdens de manoeuvre spanning op het klemmetje FLASH van het knip-
perlicht staat (daar het niet ononderbroken werkt, is de waarde van de spanning niet bedui-
dend: ongeveer 10-30Vcc); als er spanning aanwezig is, is het probleem te wijten aan de
lamp die vervangen zal moeten worden met een lamp met dezelfde kenmerken; als er geen
spanning aanwezig is, zou er zich een overbelasting op de uitgang FLASH voorgedaan
kunnen hebben; verifieer of er geen kortsluiting in de kabel is.

De manoeuvre wordt regelmatig uitgevoerd
maar het controlelampje SCA werkt niet

Verifieer het type functie dat voor de uitgang SCA geprogrammeerd is (Tabel 7). Wanneer het
controlelampje zou moeten hebben branden dient u te controleren of er spanning staat op het
klemmetje SCA (ongeveer 24Vcc); als er spanning aanwezig is, is het probleem te wijten aan
het controlelampje dat vervangen zal moeten worden met een controlelampje met dezelfde
kenmerken; als er geen spanning aanwezig is, zou er zich een overbelasting op de uitgang
SCA voorgedaan kunnen hebben; verifieer of er geen kortsluiting in de kabel is.

N
/

N

7.6.1) Lijst Historie anomalieén
ROBUS biedt u de mogelijkheid de eventuele anomalieén te tonen die zich tijdens de laatste 8 manoeuvres hebben voorgedaan, bijvoorbeeld
de onderbreking van een manoeuvre als gevolg van het in werking treden van een fotocel of van een contactlijst. Om de lijst anomalieén te
verifieren gaat u te werk zoals dat in tabel 18 is aangegeven.

Tabel 18: Historie anomalieén Voorbeeld
1. Druk op de toets [Set] en houd die ongeveer 3s ingedrukt v
3s
2. Laat de toets [Set] los wanneer het ledlampje L1 begint te knipperen NIV 4
S L

3. Druk op de toetsen [A] of [W] om het brandende ledlampie naar L8 te verplaatsen, dat wil zeggen het Y4 ¥4

“ledlampje ingang” voor de parameter “Lijst anomalieén” of@ O\ L8
4, Druk op de toets [Set] en houd die ingedrukt; de toets [Set] moet tijdens alle stappen 5 en 6 L4

ingedrukt gehouden worden
5. Wacht ongeveer 3s; daarna zullen de ledlampjes gaan branden die overeenkomen met de manoeuvres

waar zich een anomalie heeft voorgedaan. Het ledlampje L1 geeft de uitkomst van de meest recente Ao

manoeuvre aan, het ledlampje L8 geeft de uitkomst van de achtste aan. Als het ledlampje aan is, betekent 3 7

dit dat er zich tijdens de manoeuvre anomalieén hebben voorgedaan; als het ledlampje uit is, betekent dit
dat de manoeuvre ten einde is gekomen zonder anomalieén

6. Druk op de toetsen [A] en [¥] om de gewenste manoeuvre te selecteren: Het ledlampje in kwestie zal
zoveel keer knipperen als het knipperlicht dat normaal doet na een anomalie (zie tabel 19).

7. Laat de toets [Set] los.

/
~

/

7.7) Diagnostiek en signaleringen

Sommige inrichtingen geven zelf al speciale signaleringen waardoor

k het mogelijk is de bedrijfsstatus of eventuele storing te herkennen.
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Snelle knipperingen

7.7.1) Signalering met het knipperlicht
Het knipperend signaleringslicht FLASH zal tijdens de manoeuvre één maal per seconde knipperen; wanneer er een storing is, zal het kortere
knipperingen geven; deze knipperingen worden twee maal herhaald met daartussen een pauze van een seconde.

Tabel 19: signaleringen op het knipperlicht FLAS

Oorzaak

HANDELING

1 knippering
pauze van 1 seconde
1 knippering

Fout op BLUEBUS

Bij het begin van de manoeuvre komen de op BLUEBUS aangesloten inrichtingen niet
overeen met die welke tijdens de herkenningsfase in het geheugen zijn opgeslagen.
Het kan zijn dat er defecte inrichtingen zijn; controleer en vervang die zo nodig; als er
wijzigingen zijn uitgevoerd dient de herkenningsprocedure opnieuw uitgevoerd te wor-
den (7.3.4 Herkennen van andere inrichtingen).

2 knipperingen
pauze van 1 seconde
2 knipperingen

Inwerkingtreding van een
fotocel

Bij het begin van de manoeuvre geven één of meer fotocellen geen toestem-
ming tot de manoeuvre, controleer of er obstakels zijn. Dit is normaal tijdens de
manoeuvre als er daadwerkelijk een obstakel is.

3 knipperingen
pauze van 1 seconde
3 knipperingen

Inwerkingtreding van de
begrenzer van de
“Motorkracht”.

Tijdens de manoeuvre heeft de poort meer wrijving ondervonden; controleer de
oorzaak.

4 knipperingen
pauze van 1 seconde
4 knipperingen

Inwerkingtreding van de
ingang STOP

Bij het begin van of tijldens de manoeuvre is de ingang STOP in werking getreden;
controleer de oorzaak

5 knipperingen
pauze van 1 seconde
5 knipperingen

Fout in de interme parameters
van de elektronische bestu-
ringseenheid

Wacht tenminste 30 seconden en probeer dan opnieuw een instructie te geven; als
er geen verandering in de status optreedt, zou er een ernstig defect kunnen zijn en
dient de elektronische kaart vervangen te worden

6 knipperingen
pauze van 1 seconde
6 knipperingen

De maximumlimiet voor het
aantal manoeuvres per uur
is overschreden.

Wacht enkele minuten dat de begrenzer van het aantal manoeuvres weer onder de
maximumlimiet komt.

7 knipperingen
pauze van 1 seconde
7 knipperingen

Fout in de interne elektri-
sche circuits

Koppel alle circuits enige seconden van de stroomtoevoer los; probeer daarna een
instructie te geven; als er geen verandering in de status optreedt, zou er een emn-
stig defect kunnen zijn en dient de elektronische kaart vervangen te worden

8 knipperingen
pauze van 1 seconde

Er is reeds een instructie aanwe-
zig waardoor het niet mogelijk is
andere instructies uit te voeren.

Controleer de aard van de voortdurend aanwezige instructie; het zou bijvoorbeeld
de instructie van een timer op de ingang “Open” kunnen zijn.

\ 8 knipperingen

~

/

7.7.2) Signalering op de besturingseenheid

Op de besturingseenheid van ROBUS bevinden zich een reeks led-
lampjes die elk bepaalde signaleringen kunnen geven, zowel wan-
neer alles normaal functioneert als bij storingen.

Tabel 20: ledlampjes op de klemmetjes van de besturingseenheid

Led BLUEBUS Oorzaak HANDELING
. . Controleer of er stroom is; controleer of de zekeringen niet in werking getreden zin; is dat het geval, contro-
Uit Storing . .
leer dan de oorzaak van de storing en vervang de zekeringen vervolgens met andere met dezelfde waarde.
Aan Emstige storing Er is een emstige storing opgetreden; probeer de besturingseenheid enkele seconden uit te zetten;

als deze status niet verandert, is er een defect en dient de elektronische kaart vervangen te worden.

Eén knippering per seconde

Alles OK

Normale werking van de besturingseenheid

2 snelle knipperingen

Er is een wijziging opgetreden
in de status van de ingangen

Dit is normaal wanneer er een wijziging optreedt op één van de ingangen: PP, STOP, OPEN,
CLOSE of wanneer de fotocellen in werking treden of de radiozender gebruikt wordt.

Serie knipperingen met daartus-
Sen een pauze van een seconde

Verschillende

Dit is dezelfde signalering als die op het knipperlicht of gebruikerslicht. Zie tabel
19

Led STOP Oorzaak HANDELING

Uit ilrr:\g/]v;r:;lnsgtroegmg van de Controleer de op de ingang STOP aangesloten inrichtingen

Aan Alles OK Ingang STOP actief

Led P.P. Oorzaak HANDELING

Uit Alles OK Ingang PP niet actief

Aan Inwerkingtreding van de ingang PP Dit is normaal wanneer de op de ingang PP aangesloten inrichting daadwerkelik actief is
Led OPEN Oorzaak HANDELING

Uit Alles OK Ingang OPEN niet actief

Aan Inwerkingtreding van de ingang OPEN | Dit is normaal wanneer de op de ingang OPEN aangesloten inrichting daadwerkelik actief is
Led SLUIT Oorzaak HANDELING

Uit Alles OK Ingang SLUIT niet actief

Aan Inwerkingtreding van de ingang CLOSE Dit is normaal wanneer de op de ingang SLUIT aangesloten inrichting daadwerkelik actief is

AN
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Tabel 21: ledlampjes op de toetsen van de besturingseenheid

Led 1 Beschrijving
Uit Bij normaal functioneren geeft dit aan dat “Automatisch sluiten” niet actief is
Aan Bij normaal functioneren geeft dit aan dat “Automatisch sluiten” actief is
Programmering van de functies in uitvoering
Knippert Indien dit samen met L2 brandt, wil dit zeggen dat het noodzakelijk is de procedure voor het herkennen
van de inrichtingen uit te voeren (zie paragraaf “4.3 Herkenning inrichtingen”).
Led L2 Beschrijving
Uit Bij normaal functioneren geeft dit aan dat “Terugloop na Foto” niet actief is.
Aan Bij normaal functioneren geeft dit aan dat “Terugloop na Foto” actief is.
Programmering van de functies in uitvoering
Knippert Indien dit samen met L1 brandt, wil dit zeggen dat het noodzakelijk is de procedure voor het herkennen
van de inrichtingen uit te voeren (zie paragraaf “4.3 Herkenning inrichtingen”).
Led L3 Beschrijving
Uit Bij normaal functioneren geeft dit aan dat “Sluit altijd” niet actief is.
Aan Bij normaal functioneren geeft dit aan dat “Sluit altijd” actief is.
Programmering van de functies in uitvoering
Knippert Indien dit samen met L4 brandt, wil dit zeggen dat het noodzakelijk is de procedure voor het herkennen
van de vleugellengte uit te voeren (zie paragraaf “4.4 Herkenning vieugellengte”).
Led L4 Beschrijving
Uit Bij normaal functioneren geeft dit aan dat “Stand-By” niet actief is.
Aan Bij normaal functioneren geeft dit aan dat “Stand-By” actief is.
Programmering van de functies in uitvoering
Knippert Indien dit samen met L3 brandt, wil dit zeggen dat het noodzakelijk is de procedure voor het herkennen
van de vleugellengte uit te voeren (zie paragraaf “4.4 Herkenning vieugellengte”).
Led L5 Beschrijving
Uit Durante il funzionamento normale indica “Spunto” non attivo.
Aan Durante il funzionamento normale indica “Spunto” attivo.
Knippert Programmazione delle funzioni in corso
Led L6 Beschrijving
Uit Bij normaal functioneren geeft dit aan dat “Start” niet actief is.
Aan Bij normaal functioneren geeft dit aan dat “Start” actief is.
Knippert Programmering van de functies in uitvoering
Led L7 Beschrijving
Uit Bij normaal functioneren geeft dit aan dat “Voorwaarschuwing” niet actief is.
Aan Bij normaal functioneren geeft dit aan dat “Voorwaarschuwing” actief is.
Knippert Programmering van de functies in uitvoering
Led L8 Beschrijving
Uit Bij normaal functioneren geeft dit aan dat de ingang SLUIT een sluitmanoeuvre activeert
Aan Bij normaal functioneren geeft dit aan dat de ingang SLUIT een manoeuvre voor gedeeltelike opening activeert
Knippert Programmering van de functies in uitvoering

~

Y4

7.8) Accessoires
Voor ROBUS zijn de volgende apart te bestellen accessoires voorzien: ¢ SOLEMYO voedingsysteem op zonne-energie (raadpleeg voor
e SMXI o SMXIS Raio-ontvanger op 433,92MHz met digitale code- installatie en aansluiting de instructiehandleiding bij het product).
ring Rolling Code (afb. 30).
e PS124 Bufferbatterij 24V - 1,2Ah geintegreerde batterij-oplader
(afb. 31).

/
~
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8) Technische gegevens

Teneinde haar producten steeds meer te vervolmaken behoudt NICE S.p.a. zich het recht voor op elk gewenst moment en zonder voor-
bericht wijzigingen in haar producten aan te brengen, waarbij functionaliteit en gebruiksbestemming echter gehandhaafd blijven.
Alle technische gegevens hebben betrekking op een omgevingstemperatuur van 20°C (+5°C).

Technische gegevens: ROBUS

Model type RB400 RB600 / RB600P | RB1000 / RB1000P RB250HS RB500HS

Type Elektromechanische reductiemotor voor het automatische verplaatsen van schuifpoorten voor parti-
culier gebruik inclusief elektronische besturingseenheid

Rondsel Z15m4 Z15m4 Z15m4 Z15m4 Z18m4

Maximale frequentie werking- | 80 cycli/dag (de 100 cycli/dag (de | 150 cycli/dag (de 80 cycli/dag (de | 100 cycli/dag

scycli (bij nominaal koppel) besturingseenheid | besturingseenheid | besturingseenheid besturingseen- (de besturingse-

beperkt de cycli
tot het maximum

beperkt de cycli
tot het maximum

beperkt de cycli tot
het maximum dat in

heid beperkt
de cycli tot het

enheid beperkt
de cycli tot het

dat in tabel 2 dat in tabel 2 tabel 2 wordt weer- | maximum dat maximum dat

wordt weergege- | wordt weergege- | gegeven) in tabel 2 wordt | in tabel 2 wordt

ven) ven) weergegeven) weergegeven)
Maximumduur continue wer- | 7 minuten 7 minuten 5 minuten 6 minuten 6 minuten

king (bij nominaal koppel)

(de besturingse-
enheid beperkt
de continue
werkingsduur tot
het maximum dat
in tabel 2 wordt
weergegeven)

(de besturingse-
enheid beperkt
de continue
werkingsduur tot
het maximum dat
in tabel 2 wordt
weergegeven)

(de besturingse-
enheid beperkt de
continue werking-
sduur tot het maxi-
mum dat in tabel 2
wordt weergegeven)

(de besturingse-
enheid beperkt
de continue wer-
kingsduur tot het
maximum dat

in tabel 2 wordt
weergegeven)

(de besturingse-
enheid beperkt
de continue wer-
kingsduur tot het
maximum dat

in tabel 2 wordt
weergegeven)

Gebruikslimieten

Over het algemeen is ROBUS in staat hekken te automatiseren met een gewicht of lengte volgens de
limieten vermeld in tabel 2

Levensduur

Geschat op 20.000 tot 250.000 cycli, volgens de voorwaarden vermeld in tabel 2

Voeding

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

Maximaal opgenomen ver-
mogen bij de start [overeenko-
mend met ampeére]

330W [2A]
[3,9A versie /V1]

515W [2,5A] 450W [2,3A]
[4,8A versie /1] [4,4A versie /1]

330W [2A]
[3,9A versie /V1]

330W [2,5A]
[4,8A versie /1]

Isolatieklasse

1 (aarding is noodzakelijk)

Noodvoeding

Met optioneel accessoire PS124

Knipperlichtuitgang

Voor 2 LUCYB-knipperlichten (lamp van 12V, 21W)

Uitgang S.C.A.

Voor 1 lamp van 24V en maximaal 4W (de uitgangsspanning kan variéren tussen -30 en +50% en kan
ook kleine relais aansturen)

Uitgang BLUEBUS

Een uitgang met een maximale belasting van 15 BLUEBUS-eenheden

Ingang STOP Voor normaal gesloten contacten, normaal open contacten of contacten met een constante weer-
stand van 8,2 KQ; bij automatische herkenning (een verandering ten opzichte van de opgeslagen
status veroorzaakt de instructie “STOP”)

Ingang PP Voor contacten die normaal gesproken open zijn (bij sluiting van het contact wordt de opdracht P.P.
gegenereerd)

Ingang OPEN Voor contacten die normaal gesproken open zijn (bij sluiting van het contact wordt de opdracht OPEN
gegenereerd)

Ingang SLUIT Voor contacten die normaal gesproken open zijn (bij sluiting van het contact wordt de opdracht SLUIT

gegenereerd)

Radiokoppeling

SM-connector voor SMXI- of SMXIS-ontvangers

Ingang Radio-ANTENNE

52Q voor kabel van het type RG58 of vergelijkbaar

Programmeerbare functies

8 functies van het type ON-OFF en 8 instelbare functies (zie de tabellen 5 en 7)

Functies met automatische
herkenning

Automatische herkenning van de inrichtingen aangesloten aan de uitgang BLUEBUS.
Automatische herkenning van het type “STOP”-inrichting (NA-contact, NC-contact of contact met
weerstand 8,2 KQ).

Automatische herkenning van de lengte van het hek en berekening van de vertragingspunten en de
gedeeltelijke opening.

Gebruik in bijzonder zure of
zoute omgeving, of in een
omgeving met explosiegevaar

Nee Nee Nee Nee Nee

/
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Ontgrendeling en handmatige manoeuvre: voordat u dit gaat doen dient u erop te letten dat ontgrendeling alleen

kan plaatsvinden wanneer de vleugel stil staat.

Voor vergrendeling: doe hetzelfde, maar dan in omgekeerde volgorde

1 Verschuif het plaatje dat het slot
beschermt.

2 Steek de sleutel in het slot en draai die met
de wijzers van de klok om.

3 Trek aan de ontgrendelingshand-
greep.

Bediening wanneer de veiligheidsinrichtingen bui-
ten gebruik zijn: indien de veiligheidsinrichtingen van
de poort niet correct mochten functioneren, kunt u de
poort toch bedienen.

¢ Activeer de bediening van de poort (met de afstands-
bediening, sleutelschakelaar, etc.); als alles in orde
is zal de poort normaal open of dicht gaan, anders
zal het knipperlicht enkele malen knipperen en zal de
manoeuvre niet van start gaan (het aantal malen dat
het knipperlicht knippert heeft te maken met de reden
waarom de manoeuvre niet van start kan gaan).

¢ In dit geval moet u de bedieningsinrichting binnen
3 seconden nogmaals activeren en geactiveerd
houden.

* Na ongeveer 2s komt de poort in beweging en wel
in de modus ‘“iemand aanwezig”, d.w.z. zolang
de bedieningsinrichting geactiveerd blijft, beweegt
de poort; zodra de bedieningsinrichting losgelaten
wordt, stopt de poort.

4 Verplaats de vleugel handmatig.

AWanneer de beveiligingen buiten gebruik zijn,
moet het automatisme zo snel mogelijk gerepa-
reerd worden.

Vervanging van de batterij van de afstandsbedie-
ning: als uw afstandsbediening na enige tijd minder
lijkt te werken, of helemaal niet te werken, zou dit
eenvoudigweg kunnen komen omdat de batterij leeg is
(afhankelijk van het type daarvan kan dat na verschil-
lende maanden of meer dan een jaar zijn). U kunt dit
zien doordat het waarschuwingslampje dat de doorzen-
ding bevestigt, zwak brandt, of helemaal niet brandt, of
slechts eventjes brandt. Voordat u zich tot de installa-
teur wendt kunt u proberen de batterij van een andere
zender die wel werkt, in te zetten

als dit de oorzaak van de storing is, behoeft u alleen
maar een nieuwe batterij van hetzelfde type in te zetten.

De batterijen bevatten vervuilende stoffen: gooi ze niet
met het gewone huisvuil weg, maar gebruik de metho-
den die in de plaatselijke voorschriften voorzien zijn.

/
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Aanwijzingen en aanbevelingen bestemd voor de gebruiker van de reductiemotor ROBUS

/

eVoordat u de automatisering voor de eerste maal
gaat gebruiken, is het raadzaam u door de instal-
lateur te laten uitleggen waar de restrisico’s ontstaan,
en enkele minuten van uw tijd te besteden aan het
lezen van deze handleiding met aanwijzingen en
aanbevelingen voor de gebruiker die de instal-
lateu u overhandigd heeft. Bewaar deze handleiding
voor eventuele toekomstige twijfels en geef haar aan
een eventuele nieuwe eigenaar van de automatisering.

*Uw automatisering is een machine die getrouwe-
lijk uw instructies opvolgt; onverantwoordelijk en
oneigenlijk gebruik kan maken dat het een gevaarlijke
machine wordt: laat de automatisering niet werken als
er zich mensen, dieren of zaken binnen haar bereik
bevinden.

eKinderen: een automatiseringsinstallatie biedt een hoge
graad van veiligheid, doordat ze met haar beveiligings-
systemen de manoeuvre bij aanwezigheid van mensen
of zaken onderbreekt en altijd een voorspelbare en veilige
activering garandeert. Het is in ieder geval verstandig kin-
deren te verbieden in de buurt van de installatie te spelen
en de afstandsbedieningen buiten hun bereik te houden
om te voorkomen dat de installatie per ongeluk in werking
komt: het is geen speelgoed!

eStoringen: Zodra u constateert dat de automatise-
ringsinstallatie niet werkt zoals ze dat zou moeten
doen, dient u de stroomtoevoer naar de installatie te
onderbreken en haar handmatig te ontgrendelen. Pro-
beer niet zelf te repareren, maar roep de hulp van uw
vertrouwensinstallateur in: intussen kan de installatie
werken als een niet geautomatiseerde toegang, wan-
neer u de reductiemotor op de hieronder beschreven
manier ontgrendeld hebt.

eOnderhoud: Zoals elke machine heeft uw installatie
periodiek onderhoud nodig om haar zo lang mogelijk
en geheel veilig te laten werken.Stel met uw instal-
lateur een onderhoudsplan met periodieke frequentie
op; Nice raadt bij normaal gebruik bij een woning een
onderhoudsbezoek om het half jaar aan, maar dit
tijdsbestek kan variéren in functie van een meer of
minder intensief gebruik. Alle controle-, onderhouds-
of reparatiewerkzaamheden mogen uitsluitend door
gekwalificeerd personeel worden uitgevoerd.

*QOok al bent u van mening dit te kunnen doen, breng
geen wijzigingen aan de installatie en de program-
merings- en afstellingsparameters van uw automatise-
ringsinstallatie aan: uw installateur is aansprakelijk.

eDe opleveringstest, de periodieke nderhoudswerk-
zaamheden en de eventuele reparatiewerkzaamheden
dienen gedocumenteerd te worden door wie die uit-
voert en de documenten dienen door de eigenaar van
de installatie bewaard te worden.

De enige werkzaamheden die de gebruiker regel-
matig kan en moet uitvoeren zijn het reinigen van de
glaasjes van de fotocellen en het verwijderen van bla-
deren en stenen die het automatisme in diens werking
kunnen belemmeren. Om te voorkomen dat iemand de
deur in beweging kan bregen dient u eraan te denken
voordat u dit gaat doen het automatisme (zoals
verderop beschreven) te ontgrendelen en voor het
schoonmaken alleen een enigszins vochtige in water
gedrenkte doek te gebruiken.

e Afvalverwerking: Als de automatisering niet meer
gebruikt kan worden, dient u zich ervan te vergewis-
sen dat de sloop daarvan door gekwalificeerd perso-
neel wordt uitgevoerd en dat het materiaal volgens de
plaatselijk geldende voorschriften wordt hergebruikt of
naar de afvalverwerking wordt gezonden.

¢In geval van defecten of stroomuitval: In afwach-
ting van het bezoek van uw installateur, (of het terug-
keren van de elektrische stroom als de installatie niet
van bufferbatterijen voorzien is), mag de installatie
gebruikt worden als elke andere niet-geautomatiseerde
toegang. Hiertoe dient u de automatisering handmatig
te ontgrendelen: aan deze handeling, die de enige is
die de gebruiker van de automatisering mag uitvoeren,
heeft Nice bijzonder veel aandacht besteed om u altijd
een maximum aan gebruiksvriendelijkheid te garan-
deren, zonder dat u gereedschap moet gebruiken of
fysieke kracht moet aanwenden.
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1) MpeaynpexxaeHuna obllero xapakTepa: 6e30MacHOCTb - MOHTaX - 9KCNJlyaTauus

NPEOYMPEX- BaxHble pekomeHAauuu no obecne4veHuto 6esonacHocTu. Heob6xoaMmo 4eTko criegoBaTb UHCTPYKLUMK, NO-
OEHUE CKOJNbKY HenpaBUJIbHbIA MOHTaXX MOXXET MPUYMHUTb Cepbe3HbIi yuepb
BHUMAHUE Ba)xHble pekomeHAaLuu no obecneveHuio 6esonacHocTU. O4eHb BaXKHO BbINONMHATb AaHHbIE UHCTPYKLMU C
uenbio obecnevyeHuna 6esonacHocTu niogen. CoxpaHMTe HaCTOALLYIO MHCTPYKLIUIO
¢ 3penue He NpegHasHa4YeHO ANA SKCNyaTaumm nuuamu ¢ orpaHUyeHHbIMU (PUSNYECKUMU, MCUXNYECKUMN U
YMCTBEHHbIMU CNOCOBHOCTAMM (BKIKOYAA AeTen), a Takxke nuuamum, He 06naaalowmmMmn 4OCTaTOYHBIMU 3HAHUAMMW
1 HaBblKamMMu.
¢ He paspewatb getAm nrpatb ¢ Nprubopom
e He nossonAnTe geTAm urpaTb C OpraHamu ynpasneHna cuctemon. bepeyb NynbTbl AUCTAHUMOHHOIO yNpaBnieHna
BAaNM oT geten
¢ [lepuognyeckun NpoBepATb COCTOAHNE 060pYAOBaHNA, B HaCTHOCTU, obpallaTte BHUMaHWE Ha COCTOAHUE Kabena,
NPY>XMH U CynnopToB Ha npeamMeT obHapy>KeHMA BO3MOXHOW pa3banaHCUpPOBKM, U3HOCA MK noBpeXxaeHua. He
Nnonb30BaTbCA CUCTEMOW, ECIIN OHA HY>KAAETCA B PEMOHTE UM HAaCTPOWKE, MOCKOSIbKY HEMPaBUSIbHbIA MOHTaX
unun pasbanaHcnpoBKa CTBOPKM MOTYT CTaTb MPUYMHON NOBPEXAEHUIA
e YucTtka n obcny>kmBaHue, KOTopble AO0MKHbI BbIMOMHATLCA CaMUM MONb30BaTENeM, He AOMKHbI MPOM3BOANTLCA
netbMu 6e3 HabnwaeHuA
BHUMAHUE C uenbio NpesynpeXkaeHnA p1ucka Cry4aHOro BKIIIOYEHMA TEPMUYECKOrO BbIKMNOYaTeNA AaHHbIA Npubop He OOMKeH
yNpaBnATLCA BHELUHUMMW YCTPOMCTBAMM YNpaBNeHUs, TakuM, HanpuMep, Kak Tauvep, Un He OOMKeH NoAKIoYaTheA K
Lienu, Ha KOTOPYIO PerynApHO NoAaeTCA NUTaAHNE UM KOTOPOE PErynApHO 06eCTO4MBAETCA KOMMYHASTbHbIMU Cry>XXKbamm
e B uenu nutaHmna cuUCTeMbI CreayeT YCTaHOBUTb YCTPOMUCTBO pasbeAuHEHNA (HE BXOOUT B KOMMIEKT MOCTaBKM),
npuv cpabaTbiBaHUN KOTOPOro PacCTOAHME MEXAY Pa3OMKHYTbIMU KOHTakTamu 6yneTt obecneunBartb NofHoOe OT-
KIlo4YeHne B yCrnoBumAX, Knaccuduumpyembix kak lll-A kateropna nepeHanpaxeHuA
BHUMAHUE B cootBeTcTBUM C NnocneaHMm EBponencknm 3akoHoA4aTeNnbCTBOM, M3rOTOB/IEHWE aBTOMATUYECKMX CUCTEM LOIIKHO
COOTBETCTBOBaTL TpeboBaHMAM AencTaytowen [AMpeKTnBbl MO MALIMHOCTPOEHUIO, KOTOPbIE NO3BONAIOT 3aABNATb
0 npeanonaraeMoM COOTBETCTBMM CUCTEMbI aBTOMaTu3aumn. B cBA3N € BbllleckasaHHbIM, BCe onepauun rno noa-
KJTIOYEHMIO K 3MTEKTPOCETU, NPUEMOYHBIM UCTbITAHWMAM, BBOAY B 9KCM/TyaTtauvio U 06CNy>XNBaHWIO N3ENNA AOMXKHbI
NPOV3BOAUTBLCA UCKITOUNTENBHO KBANU(PULIMPOBAHHBIM U OMNbITHBIM TEXHUYECKUM NEPCOHAIOM.
¢ [lepen Ha4YanoOM MOHTaXKa O3HAKOMUTBLCA C «TEXHUYECKUMMW XapakTEePUCTMKaMM U3OenuA» (B HACTOALLEM PYKO-
BOACTBE), B YaCTHOCTM, Heobxoaumo yb6eamTbCcA B TOM, YTO HACTOALLEee n3aenue NpMrogHo AsAa asTromarmsauum
HanpasnAemoro anemeHTa. B npotmeHoM cnydae HE HAYMHATD MoHTax
e He ponyckaeTcA BBOAUTH M3JeNue B aKcnnyataumio 6e3 npoBefeHnsa NPUeMOYHbIX UCMbITaHUA, Kak OnMcaHo B
rnaee ‘Tlpuemka 1 BBOA, B 3KcnnyaTaumio’
¢ YnakoBOYHble MaTepuasnbl AOMXKHbI yTUNN3NPOBATLCA B CTPOrOM COOTBETCTBUM C TPe60BAHMAMN MECTHbBIX HOPM
¢ [lepen Ha4anom MOHTaxa usaenua ybeanTbea, YTO NCMONb3YEMbIN MaTepran HaxoaUTCA B YAOBETBOPUTESIbBHOM
COCTOAHWU Y NPUTOAEH K UCMONb30BaHNIO
* 3roToBUTENb HE HECET HUKAKOWN OTBETCTBEHHOCTHM 3a yLiep6, MPUYNHEHHBIA UMYLLECTBY UK 340POBbLIO Ntoaen
BCIeACTBUE HECOBNIOAEHUA MHCTPYKLMIA NO MOHTaXy. B 3ToM cnyyae AencTBue rapaHTMM B OTHOLIEHUN AedeK-
TOB MarepvanoB NpMocTaHaBIMBaeTcA
e [lepepn BbinonHeHueM ntobbix paboT ¢ obopyaoBaHMeM (06Cny>XnBaHWe, YNCTKA) Beerga OTKo4aTh nusgenve ot
3NeKTpoceTn
e B npouecce MOHTaXka obpallaiTecb C KOMMOHEHTaMN CUCTEMbI 6EPEXHO BO usbexxaHue 3alemMneHni, yoapos,
nageHni nnm NibbIX KOHTAKTOB C XXuakoctAMKU. He nomelwanTe nsgenvne sBbnmsm NCTOMHNKOB Tenna. He noasep-
ranTe u3genue BO3AENCTBUIO OTKPBLITOro niameHu. Bece BelleonucaHHble AEWCTBUA MOTYT NMPUBECTU K BbIXO4Y
CUCTEMBI U3 CTPOA WM BO3HMKHOBEHUIO OMAacHbIX cUTyaumin. Ecnv Takoe nponsonaeT, HEMeAIEHHO NpekpaTmTe
paboThl 1 obpatuteck B OTAEN TEXHNYECKON NOAAEPXKKU
e Ecnu nutatowmin kabenb NnoBpeXaeH, HeobxoanmMo obpaTUTbCA K N3rOTOBUTESIO, B LEHTP TEXHNYECKOro 06Cry-
XMBaHUA UK NoboMy cneumanucTy ¢ COOTBETCTBYIOLLEN KBanudukaumen no nosoay ero 3aMeHbl Bo M3bexxaHusa
No6bIX NOTEHUMANBHBIX PUCKOB
e Jltogun [ONXKHbI HAXOAWUTLCA Ha AOCTAaTOYHOM PacCTOAHUM OT ABEPU, MPUBOAUMON B ABVMXKEHWE MPU MOMOLUM 3fie-
MEHTOB ynpaB/ieHu1A
¢ Bo BpemA BbINONHEHMA MaHeBpa NPoBepATbL paboTy CUCTEMbI aBTOMaTU3aUMM U He [oMNycKaTb, YTOObl PAAOM Ha-
XOOWIUCb N0AW, BMIOTb A0 3aBEPLUEHUA ABUXKEHNA
¢ He npnBoauTb B ABWXEHUE NprHOp, ECINN B paanyce ero AENCTBUA HAXOAATCA NMoAW, BbINOMHAKOLWME Kakue-nnbo paboTbl
C CMCTEMON aBTOMaTU3aUmMK; OTKITOYUTB MoaaYy NEKTPONUTaHNA Nepes HayasioM BbINONHEHMA BbILLEyKa3aHHbIX paboT

MEPbI MPEAOCTOPOXXHOCTU NPU MOHTAXKE

¢ [lepen Hayanom MoHTaxka y6eanTbCA, YTO BCE MEXAHUYECKME YacTW HAXOAATCA B YAOBNETBOPUTENBHOM COCTOAHUK, cbanaHcupo-
BaHbl M CTBOPKA NPMBOAWTCA B ABVMXEHUE COOTBETCTBYHOLLUMM 06pa3om

e V36eraTb Nt060Oro BO3MOXHOMO 3aleMIEHNA ABVXYLLMXCA Y HEMOABUXKHbBIX YacTel BO BPEMA BbINOMHEHMA Onepaumii

e VY6eauTbCA, YTO 3NEMEHTbI yNpaBieHNA pacnonaralTcA Ha 4OCTAaTOMHOM PacCTOAHUM OT ABWKYLUMXCA YacTew n npu 3Tom obe-
creuymBaeTcA ux 063op.
3a ncKIYeHnem cny4vaes, Korga UCnonb3yeTcA KIKYEBOW NepeKntoYvaTesb, 3N1EMEHTbI yNpaBeHna AOMKHbl yCTaHaBNMBaTbLCA
Ha MMHMManbHOM BbICOTE 1,5M 1 3almLleHbl cneumanbHbIM OrpaXkAEHUEM C LieNbio NpeaoTBpalleHna 4ocTyna

e Ecnu onepaumA OTKPbITUA KOHTPONMPYETCA NPOTUBOMOXaPHON CUCTEMOW, Y6eanTLCA, YTO OKHa 6onee 200MM 3akpbiBatoTCA 3ne-
MeHTamu ynpaBsfeHuA

e [locne 3aBepLUEHNA MOHTaXa aneKTponpmeoaa ybeamTbca, YTO MEXaHU3M, cucTema 3almThl 1 iobble onepaumu, BbINONHAEMbIE
BPYYHYO, cpabaTtbiBaloT Haanexxawmm obpasom

e HaHecTn COOTBETCTBYIOLYIO 3TUKETKY PALAOM C 3/IEMEHTOM, KOTOPbIN y4acTBYeT B BbIMOMHEHWN onepauuy; OaHHY0 STUKETKY
Henb3A CHMUMaTb

e Ecnu BopoTa, ocHallaeMble CUCTEMOW aBToMaTU3aumn, UMELOT ABepuy ANA newexona, HeobxoaMmo yCTaHOBUTbL 060pyaoBaHne co
crneuvanbHON CUCTEMOW yrpaBieHnA, KOTopanA npegoTepallaet paboTy ABuraTens Npy OTKPbITON ABepue
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2) OnucaHue n3agenua U Ha3Ha4yeHue UCnosib3oBaHUA

/

ROBUS - aTO NuHWMA HepeBEepCUBHbIX 3dnekTpomexaHudecknx  ga. ROBUS nutaioTcA OT anekTpoceTw; B CryyYae OTCYTCTBUA
nNpvMBOAOB [ANA aBTOMaTu3auuMu pasaBuXHbIX BOpOT. [MpuBoAbl  HaMPAXEHUA B 3MEKTPOCETU IMEKTPONPUBOL MOXET ObiTb pas-
OCHalLLEHbI 3/IEKTPOHHBIM B/TOKOM YNpaBneHvA 1 pa3beMoM AnA  6NOKUpPOBaH, NCNoNb3yA creunasnbHbIA KoY, AnA nepeMeLleHns
npvemMHuka paauoynpasnenma SMXI unu SMXIS (mocTynHbl B BOPOT BPYy4Hyl. B KavecTBe anbTepHaTuBbl, MOXHO WCMONb30-
KayecTBe onuui). MNoaknioyeHe BHELLHMX YCTPOUCTB 6bINo yNpo-  BaTb pe3epBHyto 6atapeto PS124, koTopaA MO3BONAET BbIMON-
LWeHOo ¢ nomoLbio TexHonorun «BLUEBUS», koTopaA No3BONAET  HATb HEKOTOPble onepauun BO BpemA OTCYTCTBUA HanpAXeHuA
NOAKIIOYUTL HECKOSIbKO YCTPOMCTB, UCMOMb3YyA TOMbKO 2 NPOBO- B CETU.
K nuHmn ROBUS oTHOCATCA n3aenvA, OCHOBHbIE pasnnymA KOTOPbIX ONMcaHbl B Tabnuue 1.
Tabnuua 1: cpaBHEHUE OCHOBHbIX XapaKTepucTuK anekTponpusogos ROBUS
RB400 RB600 / RB600P RB1000 / RB250HS RB500HS
RB1000P
OrpaHuyeHue CTBOPKM (M) 8 8 8 8 8
OrpaHuyeHue Beca (Kr) 400 600 1000 250 500
MutaHue (B) 24 24 24 24 24
MoTpebneHue Toka (A) 1,1 2,5 2,3 2,1 2,2
MowHocTb (BT) 250 515 450 430 450
CkopocTb (m/c) 0,34 0,31 0,28 0,4 0,43
lNMukoBan oceBaA Harpy3ka 12 Nm 18 Nm 27 Nm 9 Nm 13,2 Nm
Ycunwue (H) 400 600 900 310 360
Pab6ouuin umkn (uMknos/yac)
- AJIUHA CTBOPKMK A0 4 M 35 40 50 20 20
- ANVHAa CTBOPKMX A0 8 M 20 20 25 10 10
Knacc 3awuTsl (IP) 44 44 44 44 44
Pab6.temn. (C°) -20 + 50 -20 + 50 -20 + 50 -20 + 50 -20 + 50
Pasmepb! (MM) 330x 195 x277h | 330 x 212 x 303h | 330 x 212 x 303h | 330 x 195 x 277h | 330 x 212 x 303h
Bec (kr) 8 11 13 8 11
Bnok ynpasneHua RBA3/C RBA3/C RBA3/C RBA3/HS RBA3/HS
Mpumeyanue: 1kr = 9,81H, Hanpumep: 600H = 61kr
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2.1) OrpaHu4eHuA Ucnosib3oBaHuA

[aHHble OTHOCUTESIbHO 3KCMyaTaUMOHHbBIX XapakTePUCTUK n3ae-
nmin nuHenkn ROBUS npuBopAtcA B rmaBe «8 TexHuyeckune
XapaKTepuUCTUKN» W ABNAIOTCA €AUHCTBEHHbIMU 3HAYEHUAMU, MPK
NMOMOLLM KOTOPbIX MOXHO YCTAHOBWUTb MPWUrOAHOCTb K MPUMEHE-
HUIO.

KOHCTPYKUMOHHbIE XapakTepucTukun nsgenun ROBUS genatoT nx
NPUroAHLIMK ANA aBTOMAaTU3auun pasaBXHbIX BOPOT B COOTBET-
CTBWM C OrpaHNyeHnAMN, NoKa3aHHbIMK B Tabnuue 2.

[nAa npoBepkn HeEOHXOAUMO U3MEpUTb ycunune, KoTopoe Tpeby-
€TCA ANA nepemeLleHnsa CTBOPKU Ha BCEM MPOTAXEHWM M Mpo-
BEpPUTb, 4YTOObI OHO HE MPEBLIWASIO MOMIOBUHY «HOMUHANBHOIO
YCUNUA», yKa3aHHOro B rnaBe «8 TexHnyeckme xapakTepucTuKu»
(pekomeHayeTcA ypoBeHb 50% AnA yyeTa KNnMMaTU4eckmx ycro-
BUIN, BAMAIOWMX Ha KOI(MULMEHT CKOMBXEHUA); KPOME ITOro,
ANA onpefeneHus KONMMYecTBa LMKIIoB/Yac, KonmyecTsa nocne-
[0BaTesbHbIX LIMKIIOB 1

dakTu4eckan npurogHocTb n3aenuin ROBUS aona aBTomatmsaumm
KOHKPETHbIX pa3ABMXKHbIX BOPOT 3aBUCUT, Kak OT koadcpuumeHTa
TPeHUA, TaKk U ApYrux acnekToB, AaXKe ClyYarHbIX, TakuX Kak
\ obnefeHeHne, KOTOPoe MOXET 3aTPyAHATbL ABWXKEHUE CTBOPKMU.

MakCMMarnbHO AOMYCTUMON CKOPOCTM HEOBX0AUMO MONb30BaTbCA
B Tabnuue 1.

/
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[nuHa cTBOPKM NO3BONAET ONpeAenuTb MakCMasibHOe YMCNO LUMKIIOB B 4ac U KOMMYECTBO MOCreAoBaTesbHbIX LUMKIOB, B TO Bpems
KaK BeC Mo3BofAeT onpeaenMTb NPOLEHT COKpalleHNA KONMYecTBa LUMKIOB U MakCMMarnbHO A03BOMEHHON CKOPOCTW. Hanpumep, ana
ROBUS 1000, ecnu cTBOpKa umeeT AnmHy 5m, obecneunsaeTca 33 umknos/Hac u 16 nocnegoBaTtesnbHbIX LMKIOB, OOHAKO eC/M CTBOPKa
BecuT 700Kr, 3TN 3HAYEHUA COCTaBMAKT - MPUMEPHO 16 UMKNoB/4ac u 8 nocnenoBaTenbHbIX LMKIIOB, B TO BPEMA KaK MakCUMasbHO
aonyctumas ckopocTb - V4: 6bicTpan. Bo nsbexxaHne neperpesa B 6510ke ynpaBneHnsa npeaycMaTpuBaeTcA orpaHNYnTeNbHOe YyCTpoi-
CTBO, AeWCTBME KOTOPOro OCHOBaHO Ha OnpedeneHnv Harpy3ku ABuratens U npoao/KUTENbHOCTU LMKINOB; OHO cpabaTtbiBaeT npu
npesbIleHNM MakcumanobHoro npegena. OrpaHnymBalollee YCTPOMCTBO TakxXe U3MepAeT Temnepatypy cpedbl U orpaHnyYMBaeT Aasb-
Hellwmne onepauvn B criyyae BbICOKOW TeMneparypbl.

B rnaBe «8 TexHWYeCKne xapaKTepUCTUKW» yKasblBaeTCA pacyeTHasA «OOMrOBEYHOCTb», T.e. CPeOHUA KOMMEPYECKWUA CPOK CRy>XObl
nm3genuAa. Ha aaHHylo BenNnymHy okasbiBaeT 60sbLIoe BMAHME UHAEKC TPYAHOCTM Onepauui, T.e. CyMma pasfnnyHbiX (hakTopoB, BAn-
AOLWMX Ha CTeneHb M3Hoca. [inA npov3BeneHnsa pacdeTa HEOHXOAMMO CROXWUTb BCE MHAEKCHI TPYAHOCTM onepauuni, NpuBeAeHHbIE B
Tabnuue 4, 3aTem 06LWMIA peadynbTaT NPOBEPAETCA Ha rpadhmKy onpeaeneHns JONrOBEYHOCTH.

Hanpumep, B cnyyae ROBUS 1000, ecnu cTBopka umeeT Bec 650 Kr n gnnHy 5M, ocHalleHa (hoTO3NEMEHTaMN N HE UMEET OpYrux
YCTPOWCTB, 3aTpyaHAOWMX paboTy, MHAEKC TPyAHOCTU onepaunin coctaBnAaeT 50% (30+10+10). Mo rpadhmky pacyeTHasa AONrOBEYHOCTb
6yneT pasHa 80 000 unknoB.

Tabnuua 2: pacuyeT A,ONrOBEYHOCTH, ONpeaeneHHONn B 3aBUCUMOCTM OT MHAEKCa TPYAHOCTU onepauui

CrteneHb TAXe-
CTU SKCTNY" | pB400 | RB600 | RB1000 | RB250HS | RB500HS CpOK CryX6bI B LMKNax
aTaLMOHHbIX
Harpy3ok %
Bec cTtBOpKM (Kr)
[o 200 30 10 5 60 30
200 + 400 60 30 10 - 40
400 + 500 - 50 20 - 60 ‘E 260.000 -
500 + 600 - - 30 - - g 240.000 \
600 + 800 - - 40 - - @

7 220.000
800 + 900 - - 50 - - 2
900 + 1000 - - 60 - - £ 200000 \
OnuHa cTBOPKHM (M) §_ 180.000 \
Oo 4 10 10 5 15 15 O 160.000 \
4+6 20 20 10 25 25 140.000
6+8 35 35 20 40 35 120.000 \
8+ 10 - - 35 - - 100.000 \\
10 =12 - - 50 - - 80.000
[pyrve BHelwHWe ycTponucTea
(MOryT yumTbIBaTBLCA B TOM Cllyyae, ecnv BEPOATHOCTb X cpabaTbl- 60.000 N
BaHuA 6onee 10%) 40.000 ™

T
Ty

Temnepatypa 10 10 10 10 10 20.000 ~
cpenbl Boille
40°C nnm Hwxke 0
0°C wrm Brax- X2 ® 2R’ R 2R R
HOCTb BblLLe 80% 2 8 8 8 83 R 8 & 8
MpucyTcTene 15 15 15 15 15
nbUm nnm necka CTeneHb TAXECTM IKCMYyaTaLMOHHbIX Harpy3oK %
MpucyTcTBME 20 20 20 20 20
conu
MpepbiBaHve 15 15 10 20 20
onepauuu oT
¢oTO3NEMEHTOB
MpepbiBaHve 25 25 20 30 30
onepauun ot Alt
CkopocTb 20 20 15 25 25
Bbllwe, Yem «L4
6bicTpan»
«lnkoBan 25 25 20 25 25
Harpyska»
BKIIOYEHa

O6wWwuin UHAEKC TPyAHOCTU %:

MpumeyaHmne: ecnu MHAEKC npesbiwaeT 100%, 3TO 03HAYaEeT, YTO YCMNOBMA MPEBLILAOT JOMYCTUMbIE Npeaesibl; peKoMeHAyeTcA
ucnonb3oBaTh 6onee cTapllyio Moaesb.
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2.2) TunnyHaAa cuctema
Ha pucyHke 2 nokasaHa TUNM4YHaA cucTema aBToMaTU3NpPOBaHHbIX Pa3aBUMXKHbBIX BOPOT, B KOTOPbIX Mcnonb3yeTcA ROBUS.

1 4 3 8 9 12
) | o
Il ~
7\ /
e 6 <N
\\
/ ~
o -
A -
\
\ A
D 2 E C F
1 Knwou-BbiknovaTesnb 8 BcnomoratenbHanA hmkcmpoBaHHaA penka (40MNoMHUTENBHO)
2 @OTO3M1EMEHTbI Ha CTONKax 9 [lpobneckoBaa namna co BCTPOEHHOW aHTEHHOW
3 doTO3NEMEHTbI 10 ROBUS
4 OcHoBHaA (hMKCMpoBaHHAA KPOMKa (AOMOSHUTENBHO) 11 KOHLEBOW KPOHLWTENH «3aKpbITO»
5 OcHoBHaA NoaBUXXHAA KpoOMKa 12 BcnomorartenbHasa NoABUXKHAA KPOMKa (A40MOMHUTENBHO)
6 KoHUeBOW KpOHWTENH «OTKPbITO» 13 Pagnonepepatymk
7 3ybuyatan pelika

- /
/2.3) Mepe4yeHb kKabenen )

Ha TununyHol cucTeme, nokasaHHOW Ha PUCYHKe 2, NMokasaHbl kabenu, Heobxoaumble ANA NOAKTIOYEHNUA YCTPOUCTB Npy TUMUYHON yCTa-
HOBKe; B Tabnuue 3 NpMBOAATCA XapaKTepUCTUKKN Kabenei.

AVIcnonb3yeMble Kabenu AOMKHbI ObITb MPUroAHLIMU ANA ONpPeAesieHHOro TUMa YCTaHOBKM; Hanpumep, peKomeHAayeTcA
ka6enb Tuna HO3VV-F anA knaaku B KpbITbiX nomelueHuax, unu HO7RN-F - anA Hapy>KHOW Knaaku.

Tabnuua 3: nepeyeHb Kabeneun

CoeauHeHue Tun kabensa MakcumanbHO gonycTumas asivHa
A: OnNeKTponuHMA NUTaHNaA 1 wt. kabenb 3x1,5Mm? 30m (NpumeyaHue 1)
B: MNpobneckoBaA namna ¢ aHTEHHOMW 1 wt.kabenb 2x0,5Mm? 20m

1 WT. 3KpaHMpoBaHHbIN kabesb Tuna RG58

20m (pekomeHayeTcA o 5m)

C: ®oTO3NEMEHTLI

1 wT. kKabenb 2x0,5mMMm?

30m (npumevaHue 2)

D: Kntoy-BbikntovaTenb

2 WT. kabenu 2x0,5Mm? (MpymMeyvaHne 3)

50m

E: ®ukcmpoBaHHbIe KPOMKHU

1 wT. kabenb 2x0,5Mm? (MpymeyaHue 4)

30m

F: MogBuXHble KPOMKU

1 wr.kabenb 2x0,5Mm? (NpyMeyaHne 4)

30m (MpumeyaHue 5)

MpumeyaHue 1:

MpumeyaHue 2:
MpumeyaHue 3:
MpumeyaHue 4:
MpumeyaHue 5:

ecnu kabenb anekTponuTaHvA anuHHee 30M, TpebyeTcA Kabesnb ¢ 60nblUNMM ceveHnem, Hanpumep, 3x2,5Mm? n Tpe
byeTcA cuctema 3asemneHua B6N13nM CMCTEMbI aBTOMaTU3aLumm.

ecnu kabenb «BLUEBUS» anuHHee 30M (MakcumasnbHo 50M), Heobxoanm Kabenb 2x1Mmz,
nBa kabenA 2x0,5Mm2 MOryT ObITb 3aMeHeHbl Ha 0aMH Kabenb 4x0,5Mm2.

npv Hanu4um 6onee ogHON KPOMKM, cM.rmasy «7.3.2 Bxog CTOlM» anA peKoMeHA0BaHHOro TUMna coeanHeHNsA

ONA COeanHEHNA NOABWMKHbBIX KPOMOK Ha pasaBuXHbIX CTBOPOK, HEO6XOAMMO MCNONb30BaThb cneuuanbHble YCTPon
CTBa, KOTOPblE NO3BOMAIOT COEANHATL ABa ABUXYLUMXCA YCTPOMCTBA.
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3)

MoHTaXx

N

A MoHTax ROBUS gomxeH BbinosnHAeTcA KBanuduumpoBaHHbIM NEPCOHaNomMm B COOTBETCTBUM C TEKYLUMM 3aKOHoAaTenNb-
CTBOM, CTaHAapPTaMyU U NOCTaHOBNEHUAMMU, @ TAKXKE NOJSIOXKEHUAMU HaCTOALLEro PyKOBOACTBA.

N

4 3.1) NpeaBapuTenbHaa npoBepkKa

Mepen Havanom moHTaxka ROBUS Heobxoanmo nNpoBepuThb che-

aytoulee:

¢ [1poBepnTb, YTO BECb MaTepuasl B XOPOLLUEM COCTOAHWUM, COOT-

BETCTBYeT ONA NpuMeHeHnA U oTeevaeT ,D,eIZCTBy}OLLl,I/IM CTaH-

napTam.

Y6eauTbcA, YTO KOHCTPYKUMA BOPOT NPUrogHa AnA aBTomatu-

3auum.

Y6eautbeA, 4TO BEC M pa3mepbl CTBOPKM He BbIXOAAT 3a npefe-

Nbl, yKa3aHHble B mase «2.1 OrpaHuy4eHnA NCnonb30BaHnA»

MpoBepnTb, CpaBHMB 3HAYEHWA C YKa3aHHbIMKM B [NnaBe «8

TexHUYeCKMe XapaKTEPUCTUKM», YTO ycunme, Heobxoammoe anA

Ha4ana ABv>XXeHuA CTBOPKU, MeHbLle NofoBUHbI «HOMWUHaIIbHO-

ro ycunuaA»; pekomeHayeTcA ypoBeHb yeunua 50%, nocKonbKy

HebnaronpuATHbIE KNMMaTUYeCcKne YCNOBUA MOTYT 3Ha4MTesb-

HO YBENN4YUTb TPEHUe.

Y6eanTbCA, YTO Ha BCEM MPOTAXEHUU MPU 3aKpbiBaHUU U

OTKPbIBaHNM BOPOT HET TOYEK C BOMbLUMM TPEHUEM.

Y6eauTbcA, YTO HET ONACHOCTW NafeHWA UK BbIXO4a CTBOPKU

M3 HanpaBnALWNX

I'IposepMTb, 4YTO MexXaHW4YeCKue orpaHnydnTenn p[ocTaTovyHo

MPOYHbIE M YTO HET HMKaKOro pucka ux gedopmauum, naxe B

TOM criyyae, ecnu CTBopKa CUJSIbHO yaapAeTCA O HUX Mpu ABK-

XXeHuwu.

Y6eamTtbcA, 4TO CTBOpKa cbanaHcuMpoBaHa, T.e. OcTaeTcA

HENOABWM>XHON B NIOOOM MOMOXEHUN.

Y6eanTbcA, YTO MECTO yCTaHOBKM 6noka 3aluieHo oT 3aTo-

nneHnA BoAoN. B MpoTUBHOM criy4ae NpuUnogHATL NeKTponpu-

BOA Ha Heobxoaumoe paccTosaHWe oT nona.

® Y10CTOBEPUTLCA, YTO 06nacTb MOHTaXka No3BoNAET Pa3dbroku
poBaTb 3/1EKTPONPUBOA BPY4YHYIO NErko n 6e3onacHo.

® Y10CTOBEPUTBLCA, YTO TOYKU YCTAHOBKW PasfinyHbIX YCTPONCTB
HaxoAAaTcA B 6e30MnacHbIX 30HaX, 3alUMLUEHHbIX OT YAapoB U C
[OCTaTO4HO MPOYHBLIMU NOBEPXHOCTAMMU.

M3beratb MOrpy>keHWA peTtasnien cucteMmbl aBTomMaTusaumm B
BOAY UV Apyrne XXUAKOCTU.

XpaHuTb getan ROBUS Baanun oT MCTOYHMKOB BO3ropaHnA u
Tenna, NOTeHUManbHO B3PbIBOOMACHbLIX MeCTax, B 4aCTHOCTMH,
rae cogepXarcA KWCnoTbl M conu. [aHHble cuTyaumn MoryT
nospeanTb aetann ROBUS u Bbi3BaTh Apyrine HEUCNPaBHOCTU
MIN onacHble CuTyaumu.

B cny4ae BOpOT C BHYTPEHHeN KanuUTKON WNu B 30HE nepe-
MeLLeHMA NOoTHa CTBOPKM, Y6eanTbCA, YTO OHA HEe OrpaHnyn-
BaeT HOPManbHOro ABUXEHWA MOMOTHa U MpU HeobXoAUMOCTH
YCTaHOBWUTb COOTBETCTBYIOLLYIO 6OKMPOBKY

Moaknto4nTb 610K YNPaBNeHUA K JIMHUN dNeKTponuTaHunsa, 06o-
pyOooBaHHOW 3a3eMeHNEM.

JIvHnA anekTponuTaHuA JomKHa ObITb 3allyiieHa COOTBET-
CTBYIOLUMM TEPMOMAarHUTHbIM 1 AnddepeHumanbHbIM YCTPOR-
CTBOM.

Ha nuHumn anekTponuTaHWA JOMKHO OblTb YCTAHOBMEHO YCTPOM-
CTBO OTKJIKOUYEHUA OT 3NEKTPUYECKON CETU (C KaTeropuen nepe-
HanpsxeHua lll, T.e. paccToAHNe MexAay KOHTaKTamu AOKHO
6bITb He MeHee 3,5MM) UNK SKBMBANEHTHaA cucTema, Hanpu-
Mep, BUnKa C COOTBETCTBYIOLWEN po3eTKon. Ecnm ycTponcteo
OTKITIOYEHUA OT 3NEKTPUYECKON CETU YCTaHOBMEHO He BONMU3M
cMCTeMbl aBToMaTM3auum, HeobxoanMo NpeaycMoTpeTb CUCTe-
My GMOKMPOBKM, NpeaoTBpaLLaloLWyo CryYyanHoe UM HecaHk-
LIMOHMPOBAHHOE BKIIIOYEHNE.

/
~

4 3.2) YcTtaHOBKa aneKTponpusoaa

Ecnun nmeeTca NOBEPXHOCTU YCTAHOBKW, 3NEKTPONpMBOA A0/KEH

6bITb 3aKpenyieH HenocpeaCTBEHHO K HelW C MCMOSib30BaHWEM

noaxoAALMX CPeACTB, HamnpuMep, PacLUMPAIOWMXCA aHKEePHbIX

6onToB. B MpoTUBHOM cny4yae, AnA YCTAHOBKWU 3MEKTponpuBoaa

Heo6x0AMMO BbINOMHUTE CrepytoLlee:

1. BbipbITb AMY nog cyHAAMEHT COOTBETCTBYIOLWIMX pa3mMepos,
Kak ykasbiBaeTcA B Tabnuue 3.

2. lMoaroToBWTb OAUH WK 6onee KabnesoaoB, Kak NMokasaHo Ha
pUCYHKe 4.

3. CobpaTb ABa aHKepHbIx 60nTa Ha ONOPHON NNacTuHe, ycTaHo-
BMB OfHY ravky BHU3Y W OPYryto CBEpXY NNacTWHbI; ranka nog
NIacTUHOW JOMKHa 6bITb

0+10 ( | [
. . - -
1 [ mm )
192 . O
330 0+50
o
| 1 | 0+10
- x X I
 m ) -
° O 192
0+50 330

3aKpyyeHa, Kak nokasaHo Ha pUCyHke 5, 4Tobbl ocTaBLlIaAcA
YyacTb 6onTa Bbixoguna npuMepHo Ha 25+35 MM Bbllle NnacTu-
Hbl.

4. 3anuTb 6€TOH W, NpeXxxae Yem OH HayHeT CKpennAaTbecA, ycTa-
HOBWUTb OMNOPHYIO MJIAaCTUHY Ha PacCTOAHUU, KaK NMoka3aHO Ha
pvcyHke 3; NMpoBepUTb NapansieflHOCTb CTBOPKE U FOPU3OH-
TanbHOCTb, PUCYHOK 6. BbhkaaTb, 4TOObI GETOH MOMHOCTHIO
cKpenwuncA.

5. Yoanutb 2 BepxHue ramkum C nnacTuHbl M 3aTem YcTaHo-
BUTb 3N1EKTPOMNPUBOA; NPOBEPUTb, YTOObLI OH BbiN NapanneneH
CTBOpPKeE, 3aTeM 3aKpyTWUTb He A0 KOHUA [Be ravku ¢ 2 wanba-
MU, BXOAALWUMMU B KOMMJIEKT, KaK NOKa3aHO Ha PUCYHKe 7.

/
~
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Mpn HanMumm 3y64aTon penku, No 3aBepLUEHMN MOHTaXa 3neK-

TponpusoAa, Npy NOMOLLM PErynMpoBOYHLIX BUHTOB, Kak nokasa-

HO Ha puUCyHKe 8, ycTaHoBUTb LwecTepHio ROBUS Ha Heobxoaumyto

BbICOTY, OCTaBMB 3a30p 1+2 MM OT 3ybyaTon penku. B npoTvBHOM

crny4yae afAa ycTaHOBKM 3yb64yaTtomn perkn notpebyeTca:

6. PasbnokupoBarb an1eKTponp1Boa, Kak nokasaHo B naparpade
«Pas3bnokunposKa 1 nepemeLlleHne Bpy4Hyto» rnasbl «AHCTPyK-
LUMA 1 NpeaynpexaneHus AnA nonb3oBaTena SMeKTponpuBoaa

ROBUS».

7. MonHOCTbIO OTKPbLITb CTBOPKY M PasMecTUTb YacTb Perku Ha
wecTtepHe. NpoBepnTb, YTOOLI HA4YaNo PeNkKu COOTBETCTBOBA-
110 Havany CTBOPKM, Kak rnokasaHo Ha pucyHke 9. [NposepuThb,
4YTOObI MeXAy LecTepHen n 3ybyaTtomn penkon Obin 3a3op 1+2
MM, 3aTeM 3aKpenuTb pPerKy K CTBOPKE Mpy MOMOLUM COOTBET-
CTBYIOLLMX MPUCNOCOBNEHNI.

ABo n3bexaHue BO3AeNCTBUA Beca CTBOPKM Ha 3J1IeKTPO-
NpUBOA, Ba)XKHO, 4TOObI MeXXay 3yb4aTon perdkon u LecTtep-
Hel ocTaBancA 3a3op 1+2 MM, Kak NoKa3aHo Ha pucyHke 10.

8. [lepeaBuratb CTBOPKY, UCMOMb3yA LWECTEPHA, KaK KOHTPOSIb-
HYIO TOYKY ANA 3aKpensieHnA Apyrvx 3NeMeHToB 3ybyaTomn
penku.

9. OTpesaTb IMLIHIO YacTb PENKWU.

. OTKpbITb M 3aKpPbITb BOPOTa HECKOJbKO pas U yoOCTOBEPUTbL-

cA, 4To 3ybyartas penka BbIPOBHEHA C LIEHTPOM LUECTEPHU C

MakCMaJsibHOW TOYHOCTBIO 5 MM. MpoBepuTb, 4TOObI NO BCEW

AnvHe cobntopancaA 3a3op 1+2 MM MexXAay wecTepHewn n 3y6-

YaTow penkon.

MonHOCTbIO 3aTAHYTb ralkn 3NEKTPONPUBOAA, YOOCTOBEPUB-

WIMCb, YTO OH XOPOLUO 3aKpernsyieH K OCHOBAaHWIO; 3aKpbiTb

raku COOTBETCTBYIOLMMM KpbIKaMK, Kak MokKas3aHo Ha

pucyHke 11.

11.

12, YCTaHOBUTb [Ba KOHUEBbIX KPOHLWITENHA, KakK MoKasaHo
Huxe (anA sepcun RB600P n RB1000P ycTaHOBWUTbL KPOH-
WTerHbl cornacHo naparpady «3.3 YcTaHoBKa KOHLEBbIX
KPOHLUTENHOB B BEPCUAX C MHAYKTUBHbLIM KOHLIEBbBIM BbIK/TIO-
yarenem»):
® Bpy4Hyto NnepemMecTuTb CTBOPKY Ha OTKPbIBaHWe Ha paccTo-
AHUN HEe MeHee 2 — 3CM OT MEXaHW4YeCcKoro orpaHuynTens.

e [lepeMecTUTb KPOHWTENH BAONb 3yb64aToW penku Ha
OTKpbIBaHWe A0 cpabaTbiBaHWA KOHLEBOrO BbIKMo4YaTenA.
BbITAHYTb KPOHLWITENH Ha BbICOTY HE MeHee 2CM U 3aTeM
3a610KMpoBaTh KPOHLWITENH COOTBETCTBYHOWMUMU PErysn-
POBOYHBbIMU BUHTaMM K 3y64aTon pemnke, Kak nokasaHo Ha
pucyHke 12.

e AHanornyHanA onepauma AOMKHA BbINOMHATLCA ANA KOHLUe-
BOrO BbIK/NtOYaTeNA Ha 3aKpbiBaHue.

13. 3abnokmpoBaTb 3M1EKTPOMNPMBOA, KaK yKaszaHo B naparpa-
e «PasbnokMpoBka W MnepemMelleHne BpPYYHYO» [naBbl
«/IHCTpYKUMA 1 NnpegynpexaeHua ana nonb3osatena»

N
/

3.3) YcTaHOBKa KPOHLITEMHOB B BEPCUM C MHAYKTUBHbLIM KOHLEBbIM BbIKJlo4aTenem

Ona Bepcun RB600P n RB1000P, ucnonb3ylowmx WHOYKTUB-
HbI KOHLEBOM BbIKJIOYaTENb, HEOHXOAUMO 3aKPENUTL KOHLEBbIE
KPOHLLUTEMNHbI, KaK ONm1caHo HUXe.

1. Bpy4Hyio NepemMecTTb CTBOPKY Ha pacCcTOAHWE He MeHee 2 -
3CM OT MEXaHNYECKOTO OrpaHNYMTENA Ha OTKPbIBaHKE.

2. lMepemelyaTb KPOHWTENH BAOMb 3y64aTON penkun B Hanpasne-
HUM Ha OTKPbIBaHWE, NMOKa He BbIKIMIOYUTCA COOTBETCTBYIOLWMIA
CBETOAMOA, Kak nokasaHo Ha pucyHke 13. BblABUHYTb KPOH-
LITEMH Ha 2 CM 1 3aTeM 3aKpenuTb ero npy NOMOLUU COOTBET-
CTBYIOLUMX BUHTOB K 3y64aTon perke.

3. Bpy4Hyto nepemMecTuTb CTBOPKY Ha pacCToAHWE He MeHee 2 -
3CM OT MEXaHMYECKOro OrpaHNYUTENA Ha 3aKpbIBaHME.

4. MepemellaTb KPOHWTENH BAOMb 3y64aTON perkun B Hanpasne-
HUW Ha 3aKpblBaHWe, NoKa He BbIK/YUTCA COOTBETCTBYHOLMNA
cBeToAMoA. BblABMHYTb KPOHLUTENH Ha 2 CM U 3aTeMm 3akpe-
NWTb €ro NpPu MOMOLLUM COOTBETCTBYIOLIMX BUHTOB K 3y6yaTon
peiike.

Aﬂnﬂ VMHAYKTMBHOrO BbIKflOYaTesnA onTMManbHoe paccTo-
fAIHWe OT KpOHLWTEeWHa HaxoauTcA B npepenax 3 - 8MMm, Kak
nokasaHo Ha pucyHke 14.

r3+8

/
~

/

Pycckuin — 7




/

3.4) YcTaHOBKa pa3/inyHbIX YCTPOUCTB
YcTaHaBnuBaTb BHELHNE yCTpOI7ICTBa B COOTBETCTBUMN C PyKOBOACTBaMW B COOTBETCTBYHOLUNX UHCTPYKUUAX. B rnaBe «3.6 OnucaHne
3MEKTPUYECKUX COEOMHEHWUI» N HA PUCYHKE 2 MPOBEPUTL YCTPOMUCTBA, KOTOPbIe MOryT noakntodaTecA K ROBUS.

/
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3.5) AnekTpuyeckue coeamHEHUA

ABce 9NIeKTpUYECKMe coeAuHEHUA AOSKHbI BbIMONHATLCA
NP OTKITIOYEHHOW OT 3JIeKTPOCEeTU CUCTEMbI U OTCOEANHEH-
HOW pe3epBHON HGaTapee.

1. YT06bl CHATH 3aWMUTHYIO KPbIWKY ASIA NOyYeHua AocTyna K

3neKTpoHHOMY 6noky ynpasneHna ROBUS, Heob6xoanMo CHATb
60nTy COOKY 1 BLIKPYTUTb KPbILLKY, MPUNOAHAB €€ BBEPX.

. Vaanutb peanHOBY0 Memb6paHy, KoTopas 3aKpblBaeT OTBep-

CTue AnA npoxofa kabenew, N BCTaBUTb BCE COEAUHUTENbHbIE
kKabenu pasnuyHbIX YCTPOWCTB, ocTasnAa anvHy 20+30 cm
6onblie, 4em Heobxogmmo. Cm.Tabnuuy 5 anAa nony4veHus
6onee noapobHOM MHGOpPMaumMM No Tuny KabenA u pPUCYHOK
2 - N0 coeavHeHnAM.

. Wcnonb3ya 3axum ana cbopa kabenAa, KOTOpbIA BXOAWUT B

ANeKTponpuBoa, pasMecTuUTb 3a>KMM MNOYTU Mo4 OTBepCTUueM

Bxoaa kabens. B pe3uHoBol MembpaHe BbIMOMHUTL OTBEPCTUE
HEMHOro MeHbLUe, YeM auameTp cobpaHHOro Kabens, U 3aTem
BCTaBUTb MemMb6paHy ¢ KabenAmMu B OTBEPCTVE AJ1A MPOXOXKae-
HMA Kabena. YCTaHOBUTb BTOPOM 3axkum anAa cbopa kabenen,
YyTb Bbllle MeMbpaHsbl.

. CoeonHutb Kabenb NUTaHWA ¢ COOTBETCTBYHOLWMMN KNeMMaMmu,

Kak NnokasaHo Ha pucyHke 15, 3atem 3amkcmpoBaTb kKabenb B
nepBom kabenbHOM KosbLe 65oKa npyu NOMOLLUM 3aXXnMma.

. CoegnHuTb gpyrue Kabenm no cxeme, Kak NnokasaHo Ha pUCYyH-

ke 17. lnA obneryeHnA npoueaypbl KNeMMbl CbEMHbIE.

. Mo 3aBepleHnn BbINOMHEHMA COeaMHEHWUH, 3abnoKMpoBaTb

3aXXMmamm cobpaHHble Kabenu Ko BTOPOMY KabenbHOMY KOmb-
uy 6noka; M3nNuWHAA YacTb KabenA aHTeHHbl PUKCUPYETCA K
Apyrvm KabenAM npy MoMoLLy ApYroro 3aXkKnma, Kak nokasaHo
Ha pucyHke 16.
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k [nA coeamHeHnA 2 aBuratenen AnA NPoTMBOMNOCTABIEHHbIX CTBOPOK CM.NYHKT «7.3.5 ROBUS B pexxume Begombiii».
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3.6) OnucaHue 3NeKTpUYECKNX cCoeAUHEeHUN

B HacToALweM naparpache npuBoOAMTCA KpaTKoe OnucaHue anek-
TPUYECKUX COEANHEHWIA: AnA nony4eHnA 6onee noapobHoM MHAOp-
Maumm cm.naparpad «7.3 JobaBneHne wunum yaaneHne yCTpoucTB».
FLASH: Bbixoa AnA OQHOW vnu ABYyX Npo6neckoBbIX namn Tuna
«LUCYB» nnun aHanormyHblx ¢ O4HON Nnamnon Ha 12B makcumanb-
HOM MoLHOCTbIO 21 BT.

S.C.A.: Bbixog «MHAMKATOpP OTKPbLITLIX BOPOT»; MOXHO MOAKIIO-
YNTb CUrHanbHylO namny Ha 24B MakcuManbHOW MOLLHOCTbBIO
4BT MoxeT 6bITb 3anporpamMmvpoBaHa AnA APYrux YHKLUWIA;
cMm.naparpad «7.2.3 OyHKUMM BTOPOrO YPOBHA».

BLUEBUS: k 37O KnemMme MOryT noaknto4atbCA TOIbKO COBMeE-
CTUMbIE YCTPOWCTBA; OHWN NMOAKIOYAIOTCA NapannensHo C UCMOoMb-
30BaHMEM TOMbKO ABYX MPOBOAOB, MO OAHOMY M3 KOTOPbIX Mopa-
€TCA ANEeKTPUHECKOe NuTaHne, a No BTOPOMY - MHCPOPMALIMOHHbIE
curHanbl. [nA nonyyeHmA 6onee noapobHoW mHopmaumm o
BLUEBUS cm.naparpag «7.3.1 BLUEBUS».

k CTOM: Bxog AnA YCTPOWCTB, ONOKMpylOWMUX WM  ocTa

HaBnBarwWnx BbINONMHEHNE TeKyLI.l,el7I onepauun; wucnonb-
3yA cheunanbHble npouenypbl Ha BXode, MOryT 6bITb Noa-
KNKOYeHbl KOHTaKTbl TuUMa «Hopmaano SaMKHyTbIVI>>, TMNna

«HopManbHO Pa3oOMKHYTbIA» WM YCTPOWCTBA C MOCTOAHHBLIM
conpoTueneHnem. na nony4veHma 6onee nogpobHON MHGopMaLmm
o CTOI1 cm.naparpad «7.3.2 Bxog CTOI».

MowaroBo: Bxo4 AnA YCTPOWCTB, YNPaBMAKOWMX OBUKEHUEM B
MowaroBom pexuvme; BO3MOXHO MOAKMIOYEHWE KOHTAKTOB Tuna
«HopmasnbHO pa3oMKHyTbIe».

OPEN: BxoA AnA yCTPONCTB, YyNpaBnAtoLWmX OTKPbITUEM; . BO3MOX-
HO MOAKIIOYEHNE KOHTaKTOB Tuna «HopmarnbHO pa3oMKHYTbIE».
CLOSE: BxoA, AnA yCTPONCTB, yNpaBnAloLWMX 3aKpbiBaHWeM; BO3-
MOXHO MOAKMIOYEHNE KOHTaKTOB Tuna «HopmanbHO pasoMKHy-
Thle».

ANTENNA: Bx0o4 ANnA NOAKMIOYEHWA aHTEHHbl PaavonpuémMHmnKa
(aHTeHHa BcTpoeHa B LUCY B).

~

/

4) 3akniouuTenbHaa NpoBepKa U 3anyck

/I'Iepep. HavasioM NpoBepKn u 3anycka CUCTeMbl aBTOMaTu3auun pekomeHayeTcA yCTaHOBUTb CTBOPKY Ha MOSIoBUHE XoAa, YTObbI OHa\
cBO6OAHO nepenBuranacb Kak npu oTKpbiBaHUU, Tak N 3aKpbiBaHUN.

/

/

4.1) Boibop HanpaBneHusa

HanpaBsneHue onepaummn oTKpblBaHWA BbIBUpaeTCA B 3aBUCUMOCTH
OT MONOXEHWA 3NEeKTPONpnBoAa OTHOCUTENbHO CTBOPKW. Ecnm
CTBOPKa ABUraeTcA BMEeBO HEOOXOAMMO NepPemMecTnTb NepeKsoya-
Tenb BIEBO, Kak rnokasaHo Ha pucyHke 18, n ecnun cTBopka A0mx-
Ha ABuraTbCA BNpaBo HeobXoAMMO NepemMecTuTb nepeknoYvarenb
BNpaBo, Kak NoKasaHo Ha pucyHke 19.

N
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4 4.2) NMopkrnioyeHue 3neKTponuTaHuaA

MoakntoyeHue anekTponutaHna Kk ROBUS gonyxHo npous-
BOAMTbLCA KBanuduLmpoBaHHbIM NepcoHanom, obnaaarowmm
AOCTaTO4HbIM OMbITOM, 3HAHUAMU B COOTBETCTBUM C AeW-
CTBYIOWUM 3aKOHOAATENbCTBOM, CTaHAApPTaMuM M NMOCTaHOB-
NeHnAMMU.

Mocne nopaun HanpaxeHnAa Ha ROBUS pekomeHayeTcA npous-

BECTW Ccriegylolye npocTble NPOBEPKMU:

1. YoocToBepuTbCA, YTO CBETOAMOAHbIN uHamkaTop BLUEBUS
perynApHoO MuraeT C 4acTOTON MPUMEPHO OAHA BCMbiLKA B
CeKyHay.

2. YpocToBepuTbCcA, YTO CBETOAMOAHBbIE MHAMKATOPblI Ha OTO

N

anemMeHTax (kak Ha TX, Tak n Ha RX) muratoT; Tvn BCMbIWEK He
MMeEeT 3HaYeHUA, MOCKOMbKY OH 3aBUCUT OT ApYrux hakTopoB.
3. YpooctoBepuTbCA, YTO nNpobneckosaA namna, NoakKtoYeHHaA
K Bbixogy FLASH v wHankaTopHaa namna, nogknioyeHHasa K
Bbixogy S.C.A., BbIK/NOYEHbI
Ecnu Bbilwe nepedvcneHHble yCnoBMA HE BbIMOMHAKTCA, HEob-
XOAMMO HEMEANEHHO BbIKIOYUTL 3MEKTponuTaHne oT 6noka
yNpaBneHns M BHUMATENIbHO MPOBEPUTb BCE SMEKTPUYECKUE
COEAVHEHMA.
MoapobHyto MHopMaumio No NOUCKY U AWArHOCTUKE Heucnpas-
HOCTen cM. masy «7.6 [oNCK HemcnpaBHOCTEN .

/
~

4 4.3) Pacno3HaBaHue yCTPOUCTB

YCTPOWCTB.

1. Haxatb 1 yoepxmBaTtb HaxkaTbiMm KHOMNKK [A] u [Set]

Mocne nogayv nuTaHuA 610K ynpaBneHnA OO/MKEH pacno3HaBaTb YCTPOMCTBA, NOAKIYeHHble ko Bxogam BLUEBUS n CTOIN. Mepen
3TUM CBETOAMOAHblE MHAMKaTOpbl L1 1 L2 muraioT, curHanusmpys o TOM, 4TO HeobxoaMMoO MPOU3BECTW Mpouesypy pacno3HaBaHuA

yepes 3 cek.)

2. OTNyCTWUTb KHOMKW, KOT4a CBETOANOAHbIe MHAMKAaTOpbl L1 1 L2 HaYHYT 6bICTPO MUraThb (MpuMepHoO

w

. MopoxxaaTb HECKOMbKO CEKYHJ, MoKa B/I0K ynpaBrieHUs 3aBepPLUUT pacrno3HaBaHUe YCTPOWCTB

pacno3HaBaHuA, nHanKaTopbl L1 u L2 BeiknovatoTceA
(3atem L3 1 L4 HayHyT muraTb)

4. CeeToanoaHbin nHaykaTop CTOM fomkeH ocTaBaTbCA BKIKOUYEHHBIM, MOKa He 3aKOHYMTCA NPoLecc

PacnosHaBaHue MOAKMOYEHHbIX YCTPOWCTB MOXET ObITb MPOM3BEAEHO B MIOOOM MOMEHT, Aaxe Mocne YCTaHOBKM, Hanpumep, nocne
K [[06aBNEHNA TOrO UM MHOTO YCTPOWCTBA; ANA BbINONHEHUA pacno3HaBaHuA cM.naparpad «7.3.6 PacnosHaBaHue apyrvx yCTPOUCTB».

/
~
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4.4) Pacno3sHaBaHue ASIMHbI CTBOPKU

1. Haxatb 1 yoepxmsaTb HaxkaTbiMm kHonku [Set] n [V]

Mocne pacnosHaBaHue YCTPOWCTB HAUYMHAIOT MUraTh CBETOAMOAHbIE MHAMKaTOPbI L3 1 L4. 3To 03HavaeT, 4To 610K yrnpasneHnsa AOMKeH
onpeaenvTb ANVMHY CTBOPKM (PAcCTOAHME OT KOHLEBOIO BbIKMOYATeNA 3aKpblBaHUA 40 KOHLEBOrO BbIKMoYaTens oTKpbiBaHuA). [JaHHoe
n3mepeHve HeobXxoAUMO AJ1A pacyeTa TOYKM 3aMefNeHns 1 TOYKU YaCTUHHOTO OTKPbIBaHWA.

2. OTNyCTUTb KHOMKW Nocne Havasa BbINOHEHMA onepaumm (MpUuMepHo Yepes 3 ¢)

3. MpoBepuTb, YTOGLI HAYanack orepaLya OTKPbIBaHUA; MHaYe HaXXaTb KHOMKY [Stop] 1 npoBepuTL BbINON-
HeHue TpeboBaHuii Naparpada «4.1 Bblbop HanpaeneHWs»; 3aTeM NoBTOPWUTb Onepaumio C NyHKTa 1.

4. MopoxaaTtb, Noka 6moK ynpaBneHnA 3aBepLunTb onepaunio OTKpbIBaHMA 00 AOCTUXKEeHUA KOHEeYHO-
ro BblKno4YaTenA OTKPbIBAHWA; Cpagdy XXe Nocsie 3TOro Ha4ynHaeTcA onepaunA 3aKpbiBaHUA.

5. MNogoxaaTk, noka 6nokK ynpaBneHnA 3aBepLinT onepaunto 3aKpbiBaHUA.

Mo3BonAeT NPOM3BOANTb KOHMUIYpaLMIO:

L4; nocne 3Toro MoXKHo oTnNycTUTh KHOMKM [CTon] n [3akpbiTh].

\_ aBy «OM1CK HEMCMPaBHOCTEN».

Pacno3HaBaHue AnvUHbI CTBOPKU B pexxume 2 anAa moaenein 250HS n 500HS

e |«TopmoXeHue» Npu OTKPbITAM U 3aKPbITUK Ha paccToAHun 10 cv;
® «YcTaBKa CKOpPOCTU ABUratensa» AnA OTKPbITUA 1 3akpbiTvA Ha 100% (pexkunM «KpaviHe 6bICTpOo», CM.Tabnuuy 8).

[aHHbIN pexxum paboTbl akTUBMPYETCA BO Bpemsa (hasbl pacno3HaBaHWA YCTPOMCTB, AJ1A Yero HeobXoaMMo yaepKmBaTb HaxKaTbiMy
kHonku [Cton] n [3akpbITb] B TeyeHne 6onee 8 cekyHa. 10 nctedeHun 8 cekyHa Ha4YMHaoT O4eHb BbICTPO MUraTb cBeToamodbl L3 e

Ecnu Bbiwe nepe4vuncrieHHble yCNnoBMA He BbINOJTHAKOTCA, HeobxoaMMO HEMEOSIEHHO BbIKIIOYUTb AnekTponnuTaHue oT 6noka ynpaBneHunA
1 BHAMATEeNbHO NPOBEPUTb BCE ANIEKTpU4eCKne coegnHeHuaA. I'Io,u,p06Hy+o I/IH(*)OpMaLWI}O Mo NOUCKY U ONArHoCTuke HeVICI'IpaBHOCTeVI CM.

/

4.5) NMpoBepka ABMXEHUA BOPOT

Mocne pacno3HaBaHWA ONNHbI CTBOPKU PEKOMEeHAyeTCA BbIMon-

HWUTb HECKOMbKO MaHeBPOB AfA MPOBEPKN MPaBWUibHOrO nepeme-

LLeHNA BOPOT.

1. Haxartb kHonky [Open] anAa BbinonHeHnA komaHabl «OTKpPbITb»;
y6eamnTsCA, HTO OTKPbIBAHWE MPOUCXOAWT MaBHO 6€3 N3MEHEeHWN
ckopocTn. CTBOpKa JomKHa 3amenimTbea 3a 70 - 50CM OT KoHUe-
BOrO BbIK/OYATENA OTKPbIBAHWA U OCTAHOBUTLCA HA PaCCTOAHUN
2+3CM OT MexaHN4eCKOro KOHLIEBOTO BbIK/o4aTesNA OTKPbIBAHNA.

2. Haxatb kHonky [Open] AnA BbINONHEHWA KOMaHabl «3aKpbiTb»;
ybeanTbCA, 4YTO 3akpblBaHWe BOPOT MPOMCXOAWT nnasHO 6e3
n3ameHeHun ckopoctn. CTBopKa AgomkHa 3ameanutbeA 3a 70 -
50cM OT KOHLIEBOTO BbIKItOHMATENA OTKPbIBAHMA 1 OCTAHOBUTLCA

Ha paccToAHUN 2+3CM OT MEXaHWYECKOro KOHLIEBOTO BbIK/tO4a-
TenA OTKpbIBAHUA.

3. B TeyeHne maHeBpa npoBepuTb, 4TO NpobneckoBaA namna mura-
eT ¢ uHTepBaniom 0,5 cekyHa. [Mpy HaNMuUMM NPOBEPUTL BCTbILLKA
namnbl, NoakNtoYeHHoM K knemme S.C.A.: BCMbILLKN 3amMeanatoT-
CA Npu OTKPbIBaHUN N YCKOPAKOTCA NPU 3aKpbiBaHUW.

4. OTKpbITb 1 3aKpbiTb BOPOTa, YTOOLI YAOCTOBEPUTLCA, HYTO HET
[ePeKTOB MOHTaXa v perynmpoBKU U TakMx HeUcrpaBHoO-
CTeN, KakK TOYKM YPEe3MEPHOro TPEHUS.

5. MpoBeputb, 4To anexkTponpusond ROBUS, 3yb4yatasa peiika u
KPOHLUTENHbI KOHLIEBbIX BbIKOYaTEeNen HaAeXXHO 3aKpenseHsbl,
yCTONUMBbI M 06nafaloT AOCTAaTOYHOM MPOYHOCTBIO AaXe B Chy-
Yae Pe3Koro YCKOPEHUA v 3aMeaneHna ABMXEHNA BOPOT.

/
~

.
/4.6) 3apaHHble (hyHKLUM

Bnok ynpasneHua ROBUS unmeeT pag nporpamMmMmupyembix yHK-
LW, 3aBoacKas HacTporika npegycmaTpusaeT hyHKUMK B 3aAaH-
HOW KOHUrypaumm, KoTopasa JOImKHa yAOoBNeTBOPATbL TpeboBaHu-
AM 6OMbLUMHCTBA CUCTEM aBTOMaTU3aLMN.

Tem He MmeHee, (OYHKUMM MOXHO M3MEHWUTb B NOOON MOMEHT
NOCPeAcTBOM CrneumasibHoM npoueaypbl NporpaMmMuMpoBaHmna, AnAa
Yero cMm.naparpad «7.2 MNporpamMmmmpoBaHue».

/
~

.
/4.7) PaanonpueMHuK

OnA gucTaHuMoHHOro ynpaeneHuA obopynoBaHmem ROBUS Ha
6noke ynpaBneHus npesycMoTpeH pasbem SM anA papvonpu-
eMHuka Tuna SMXI unu SMXIS, KoTopble AOCTYMHbLI B KayecTse
[OMOMHUTENbHOTO 060pYAOBaHUA.

Bonee noapobHyto nHhopMaunio CMOTPUTE B MHCTPYKLMKN K paau-
ONpUeMHMKY. [OnA NOoAKMIYeHnA paanonpuemMHuKa HeobxoaMmo

Tabnuua 4: KomaHAbl C nepefaT4MKom

Bbixoa N°1 KomaHpa «[Mowaroso» lNowwaroBbiin pexxum
Bbixog N°2 KomaHpa «HacTu4Hoe oTKpbiBaHue»
Bbixog N°3 KomaHnpaa «OTKpbITb»

Bbixoa N°4 KomaHpaa «3akpbiTb»

N

BbIMOMHUTbL Onepaumio, Kak nokasaHo Ha pucyHke 22. B tabnuue
4 nNpvMBOOMTCA COOTBETCTBME MEXAY BbIXOAAMW MPUEMHUKA U
komaHaamn ROBUS:

AN

5) an/IeMO‘-IHbIe ncnbiTaHWA U BBOA B 3IKcnJiyatauuio

OTO Haumbonee BaXkHbIA 3Tan MpU YCTAHOBKE aBTOMAaTUYECKOW
cuctembl ana obecrneyeHnsa Havbonbluero ypoBHA 6€30MacHOCTY.
McnbltaHna Ttakxe MOryT ucnosib3oBaTbCcA AnA nepmo,u,mquKoﬁ
NPOBEPKN paboToCNOCOBHOCTU OTAENbHBLIX YCTPONCTB, BXOAALUMX
B CUCTEMy aBTOMaTu3aumu.

MNpuemoyHble UCNbITaHMA BCEW CUCTEMbI AOMKHbI MPOU3-

BOAMTbLCA KBanuhuumpoBaHHbIM U 06y4YeHHbIM NepcoHanom,
KOTOPbIW [OJIKEH NPOBOAUTbL 3TU UCMbITaHUA C Y4€TOM UMEIO-
LIUXCA PUCKOB U NPOBEPATb COOTBETCTBUE CUCTEMbI AEACTBY-
IOWUM NpaBuiiam, 3aKkoHam U cTaHgapTam, B YaCTHOCTUM BCEM
TpeboBaHuAM cTtaHaapta EN12445, kotopbii onpepensaet
MeToAbl MPOBEPKU aBTOMaTU4ECKUX CUCTEM AJIA BOPOT.
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5.1) MpuemoyHble ucnbiTaHUA

Kaxkabl1 KOMMOHEHT CUCTEMbl aBTOMAaTU3aLMK, Hanpumep, Kpom-
Kn 6e3onacHoCTU, (HOTO3MEMEHTbI, aBapWMHbBIA OCTAHOB W Mp.,
TpebyeT cneundmryeckorn npouesypbl NMPUEMOYHBIX UCMbITaHWN; B

CTV (KNoY-BbIKMOYaTeNb UMW KHOMKK YNpaBieHna unv pagmo-
nepefaTyMku), NMpPOBEpUTL OTKpbiBaHWe, 3aKpbiBaHWe W ocTa-
HOBKY BOPOT, YAOCTOBEPUBLLNCH, YTO CTBOPKM MepemeLLaloTca
B HY>XHOM HarnpaefieHuu.

/

N

2. MNpukpennTb K BopoTam Tabnuyky co cneaytoLen nHgpopmauu-
eii: TN CUCTeMbl aBToMaTM3auun, Ha3BaHne U aapec NU3roToBU-
Tena (opraHn3aumn, BbIMOMHABLLEW BBOA CUCTEMbI B 3KCMnyaTa-
LMIO), CEPUIHBIN HOMEP, Fof M3roTOBNEHNA U 3HaK «CE».

OTHOLLEHUN [aHHbIX YCTPOWCTB BbIMOMHAIOTCA Npoueaypbl, onu- 6. Moo4epenHo nposepuUTb PaboTy BCEX YCTPOWCTB 6e30MacHOCTH,
CaHHble B COOTBETCTBYIOLUMX MHCTPYKLMAX NO aKcnnyaTauunn. Mpu- MMEIOLLMXCA B cucTeMe (hoTo3NEMEHTLI, YyBCTBUTESbHBIE KPOM-
emoyHble ucnbitaHna ROBUS BbinonHAeTcA cnepytowan nocneno- KV, aBapuiiHbIin OCTAHOB U NP.); MPOBEPUTb, YTO BOPOTa NPaBUbHO
BaTeNbHOCTb onepauuii: BbINOMHAIOT COOTBETCTBYIOLLYIO KOMaHay. Kaxkabii pas, Korga
1. Y6eautbcA, YTO MOnoxeHusa masbl «1 [peaynpexxaeHnsa» cpabatbiBaeT YCTPOWCTBO, Ha 6rloKe ynpaBneHnsa CBETOANOOHbINA
HACTOALLEro PyKOBOACTBA BbINOMHAIOTCA B MOMIHOM 06beMme; nHavkarop «BLUEBUS» 6bicTpo MvraeT 2 pasa B NOATBEPXXAEHWE,
2. Pa3bnokupoBaTtb 3NeKTPONPUBOA, Kak onvMcaHo B naparpadge 41O 60K ynpaBneHwa onpeaenaeT cpabaTbiBaHWe YCTPOMCTBA.
«Pa36nokupoBka 1 nepemMeLleHne Bpy4dHyto» rmasbl «HCTPyK- 7. Ecnn anAa MyHMMM3aUmMn pucka BO3HUKHOBEHMA OMacHbIX CUTya-
umMAa 1 npeaynpexaeHuA AnAa nonb3oBaTens anexkTponpusoga LM, CBA3AHHbIX C MepemellieHneM CTBOPKM, MPUHATLI Mepbl No
ROBUS» OrpaHVYeHNIo YCUNUA Npu NepemMeLLeHnn, cnegyeT npou3BecTy
3. Y6enuTbeA, 4TO CTBOPKA MOXET NepeMeLLaTbCA B HanpasieHum n3MepeHvne yCunuA, Kak npegycmarpusaetcA ctaHgaptom EN
OTKPbIBAHMA M 3aKPbIBAHWA NPU NPUKNAALIBAHUA YCUNA He 12445. Ecnm perynupoeka «CKopocTb» U ynpaeneHue «Mowu-
6onee 390H (npumepHo 40 Kr) HOCTb ABuUraTensa» UCMomb3yoTCA B Ka4eCTBE BCMOMOraresisHoro
4. 3a6noK1poBaTh 3NEKTPONPUBOA,. CpeacTsa ANA YMeHbLUEHWA YCUNWA, NouckaTb U HauTu perynu-
5. Vicnonb3yna ycTponcTea ynpasneHva 1 ycTpoicTea 6e3onacHo- poBkM, obecneyvBatoLLme Hanbonee ONTUMANbHDIA pesynsTar.
/5.2) BBopa B akcnnyaTauuio
Beoa B 9KChMyaTauMio paspellaeTcA TONMbKO Mocne ycrnewHoro 3. YCTaHOBUTb MOGMM30CTM OT BOPOT TabiUYKy WM 9TUKETKY
3aBepLUeHMA BCEX 3TanOB MPUEMOYHbIX WUCMbITAHUA, MPenycMo- C onucaHvem ornepauui no pasGrioKMPOBKE M OTKPbiBaHWiO/
TpeHHbIX ana obopygosaHna ROBUS n gpyrux yctponcts. Hesos- 3aKpblBaHNO BOPOT BPY4HYLO.
MOXXEH YaCTUYHbIA UNn <<BpeMeHHbII7I>> BBO/, B 9KCNnyartauuio. 4. 3anonHnTb n nepenatb Bnagenbly aeknapauuto COOTBETCTBUA
1. 3anonHuTL 1 XpaHTb He MeHee 10 NeT TeXHUYECKMn nNacnopT Ha cucTemy asTomMaTusaumu.
CUCTEMbl aBTOMAaTM3aUMM, KOTOPbIA OOMXKEeH BKOYaTb, Kak  S- 3anonH1TL U Nepenath BnaferbLy PyKOBOACTBO «/HCTPYKUMA
MUHUMYM: CO0POYHbBIN YepTEX CUCTEMbI aBTOMATU3aUMK, SNeK- 1M npegynpexneHna no akcniyartauun cUcTtembl aBToMaTu3a-
TPUYECKYIO CXEMY, aHanm3 PUCKOB M MNepeyeHb BbINMONHEHHbIX L,
MEPOMNPUATUA NO UX YCTPAHEHMWIO, AeKnapauMnm COOTBETCTBUA 6. 3anonHnTbL 1 nepenarb BnagensLy nnaH-rpadnk TEXHUYECKOro
N3roToBUTENEW BCEX MCMONMb30BaHHLIX yCcTponcTs (ana ROBUS 06CIy>XVBaHWA CUCTEMbI aBTOMATV3aLMK (NNaH AOMKEH Conep-
ncnonb3oBaTb npunaraemylo aeknapaumto coorsetcteua EC), XaTb yKa3aHufA Mo TeXHU4ECKOMy OGCny>XMBalO BCEX OTAEfb-
KOMUIO PyKOBOACTBA MO 3KCnyaTauum u nnaH-rpacuk TexHmde- HbIX YCTPOMCTB, BXOAALUMX B CUCTEMY).
CKOro 06CyXunBaHnA CUCTEMbl aBTOMaTU3aLmnu. 7. Nepen BBOOOM CUCTEMbl aBToMaTU3auun B IKCMyarTaluio

~

YyBELOMWUTb COOTBETCTBYIOLMM 06pa3oM B MUCbMEHHON hopme
Bnagenbua (Hanpumep B MHCTPYKLMM W NpeaynpexxaeHua no
akcnsyataumMm CUCTeMbl aBTOMAaTU3aUMM) O CyLLECTBYHOLLMX
pyCKax M OnacHOCTAX.

/

6)

O6cnyxusaHue n ytunusauua

( B HacToAwen rmase npuBoaMTCA MHAOPMaUMA MO BbINOMHEHWIO NMnaHa obCcny>XMBaHna n ytunusaumm anexktponpusogos ROBUS.

N

4 6.1) O6¢cny>xuBaHue

[nA nogaepXaHWA COOTBETCTBYIOLIEro YPOBHA 6€30MacHOCTU 1
rapaHTUM MakcuManbHOro cpoka cry>6bl BCell CUCTEMbl aBTOMa-
TM3auum TpebyeTca perynapHoe obcny>xkmeanve. [nAa aTux uenen
Ha anekTponpusoaax ROBUS npenycMoTpeH cHeTUMK onepaumin n
cucTemMa npeaynpexxaeHMA 0 HeobxoaAMMOCTN NpoBeaeHna obeny-
XnBaHuA; cMm.naparpad «7.4.3 YeegomneHve 06 o6Ccny>kxmBaHum».

A06cny)KMBaHMe AOMKHO NPOU3BOAUTLCA B CTPOrOM COOT-
BETCTBMM C npaBunamu 6e30MacHOCTU, U3NOXEHHbIMU B
HacTOALLEM PYKOBOACTBE, U B COOTBETCTBUM C AEACTBYIOLLMUM
3aKoHOAaTesIbCTBOM M AEeUCTBYIOWMMU CTaHAapTaMu.

Mo Bonpocam 06CMy>XMBaHUA pPasnUYHbIX YCTPOWCTB, MOMUMO
ROBUS , obpawarbcA K COOTBETCTBYIOWMM NfiaHam-rpadunkam
obcny>xnBaHuA.

1

\
MnaHoBoe obcnyxwunsaHne ROBUS Heo6xoaMmo nponssBoauTb
Kaxable 6 mecAueB unu nocne He 6onee 20 000 umknos ¢
MOMeEHTa nocneaHero o6ecny>XxmBaHmA.

OTKSIOYUTb UCTOYHUK 3N1EKTPONUTAHUA, BKITHOYAA BCE BO3MOX-
Hble pe3epBHble 6aTapeu.

[MpoBepuTb M3HOC BCEX IANIEMEHTOB, COCTaBMAIOLWMX CUCTEMY
aBTOMaTVKK, obpalias BHUMaHWE Ha 3PO03MI0 UM OKUCIIEHNe
KOMMNJIEKTYIOLUMX; 3aMEHUTb Nobble YacTu, He COOTBETCTBYIO-
LMe cTaHaapTam.

MpoBepuTb M3HOC BCEX ABMXKYLUMXCA YacTen: LWecTepHs, 3ybya-
TaA penka n Bce 4actu CTBOPKM. [Mpn HeOHBX0AMMOCTY 3aMEHUTb.
MoOKNIOYNTL UCTOYHWKWU SMEKTPONUTAHUA U MPOBECTU BCEe
BMAbl UCTIbITAHWIA 1 NPOBEPOK, KaK yKasbiBaeTcA B naparpade
«5.1 NpremMoyHble ncnbiTaHWA».

/

/

6.2) Ytunusauua uspnenusa

[aHHOoe n3penue ABNAETCA HEOTbEMJIEMOM YaCTbo CUCTEMbI
aBToOMaTu3auuu, Takum 06pa30M, UX yTunuiauumAa AoJKHa
ocywecTBATbCA OQHOBPEMEHHO.

B koHue Cpoka CJ'Iy>K6bI AaHHOro nsgenuA ero AeMOoHTaXk AOJDKeH
BbINOMHATLCA KBaNMOMUMPOBAHHbLIM NEPCOHASTOM.

JlaHHOe n3aenve N3roToBIEHO U3 MaTEPUAIOB Pa3fIMyHbIX TUMOB,
YacTb KOTOPbIX MOXET 6blTb NepepaboTaHa. BbiAcHUTe, Kakue
CUCTEMbI NepepaboTKN 1 yTUAM3aLMU MOTYT UCMONb30BaTLCA ANA
[aHHOI KaTeropum ToBapa B Ballem PernoHe B COOTBETCTBUM C
MECTHbIM 3aKOHOAATENIbCTBOM.

BHUMAHME! — HekoTopble aeTanu AaHHOro u3aenua MoryT coaep-

XaTb OMnacHble WU 3arpA3HAOLLIME OKPY>XKaoLLYIO cpedy martepua- \
Nbl, KOTOPbIE NPY NOMaAaHUN B OKPY>KAKOLLYIO cpedy MOryT npuyu-
HUTb Cepbe3HbIli Bpe NpUpoae 1 340POBLI0 YesloBeKa.

Kak ykasaHo cneumanbHbIM CUMBOSIOM Ha 6OKOBOWA

CTOPOHE YCTPOWCTBA, 3anpeLllaeTca BolibpacbiBaTb

OaHHbIA NPOAYKT Kak bblToBble 0TX0Abl. Cnepynte

WHCTPYKLMAM MO COPTMPOBKE M YTUIM3aUmMm Myco-

pa B COOTBETCTBMM C MeToAaMu, NpenycMoTpeH-

HbIMW MECTHbBIM 3aKOHOAATENBCTBOM, UNN BEPHUTE

OaHHOe M3genve po3HWYHOMY MpoAaBLy Npu NpPUobpeTeHun Ho-
BOrO aHanornyHoro U3genua.

BHUMAHME! - lNonoxeHnAMn MeCTHOro 3akoHopaTenbcTaa
3a HeHagnexallyo yTunusaumio 4aHHOro n3genuna MoryT 6biTb
NpefycMOTPeHbl KapaTenbHble CaHKLMU.

/
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7)

HdononHutenbHaA nHgpopmauma

B naHHOM rnaBe npueBoguTCcA MHCbOpMaLII/IH 060 BCEX BO3MOXHOCTAX nporpamMmMmpoBaHunA, nepcoHannsauum, AMarHoCTUKM 1 noncka Heuc-

npasHocTen anAa ROBUS.

N

/7.1) KHonku nporpaMmmupoBaHusa
Ha 6noke ynpasneHuna ROBUS umetoTcA 3 KHOMKW, KOTOPbIE UCMOMb3YyoTCA AnA
ynpasneHua 6510KOM yrpaBrieHVA BO BPEMA WUCTbITaHWIA U MPOrpaMMUpPOBaHMA:

Open KHonka «OPEN» ncrnonb3yeTcA AnA OTKPbIBaHWA BOPOT 1
A nepemeLLeHna No3mLmnm NporpaMmMmMpoBaHNA BBEPX
STOP KHonka «STOP» no3BonAeT oCTaHOBUTb ABWdkeHue. Npu yaepxaHum
Set HaxxaTow bonee 5 CeK. NPOMCXOANT BXOA B PEXUM NPOrpamMM1poBaHuA.
Close KHonka «CLOSE» ucnonb3yeTtca AnA 3akpbiBaHWA BOPOT U
v nepemeLLeHnA No3nLmuM NPOrpaMMMpoOBaHNA BHU3

@ |

~

N

7.2) NMporpammupoBaHue

B 6noke ynpasnenua ROBUS pocTymnHbl HekoTopble yHKUMK
nporpammmpoBaHuA. HacTpoinka yHKUMIA npou3BoaMTCA Npu
nomowm 3 KHOMOK, umetowmxca B 6noke ynpasnexHuA [A] [Set]
[V¥]; dyHKumMn oTobpaxkaroTcA MOCPEACTBOM 8 CBETOAMOAHbIX
nHankatopos: L1....L8.

Mporpammupyemble cyHKumMmM, aoctynHele B ROBUS, peanvsosa-
Hbl Ha 2 YPOBHAX:

MepBbiiA ypoBeHb: (OyHKLMM MOTYT BbiTb YCTAHOBMEHLI B PEXW-
max BKIJ1.-BbIKJ1. (aKTMBHbI UM HEAKTMBHbI); B 3TOM Crlydae Kax-
Obl N3 CBETOAMOAHbIX MHAukaTtopoB L1....L8 curHanusumpyet o
BKOYEHUN pyHKLUMW. Ecnn nHankaTop ropuT, oyHKUMA aKTUBHA,
€CNnK BbIKIIOYEH, PyHKUMA BbIKIOYEHa; cM.Tabnuuy 5.

BTopoil ypoBeHb: napameTpbl HAaCTpauBalOTCA MO WKane 3Ha-
YyeHur (0T 1 o 8); B 9TOM cnyvae Kaxabli CBETOAMOAHLIN

uHamkatop L1....L8 o6o3Ha4aeT HacTpanBaemoe 3HayeHve 13 8
BO3MOXHbIX; CM.Tabnumuy 7.

/7.2.1) ®dyHKUUM nepsoro ypoBHA (hyHkuun BKJ1.-BbIK/1.)

Ta6nuua 5: cnMcok nporpaMmmmupyembix (hyHKLUIA: NepBbii ypoBeHb

CBeToavoaHbIA | DyHKUUA OnucaHue
VHAVKaTop.
L1 AsTOMaTUYe- HaHHanA dyHKUMA No3BONAET BOPOTAM aBTOMAaTMYECKUN 3aKpblBaTbCA MOCMe 3anporpaMM1poBaHHOTO
CKOEe 3aKpblBa- | MHTEepBasna BPeMeHW; 3aBOACKanA yCTaHOBKa AaHHOro MHTepBana coctasnAeT 30 CeKyHA, HO MOXHO M3Me-
Hue HeHa Ha 5, 15, 30, 45, 60, 80, 120 1 180 cekyHa. Ecnu cpyHKUMA OTKNOYeHa, BopoTa byayT 3aKpbiBaTbCA
B «MOJlyaBTOMaTUHECKOM» pexunme.
L2 3akpbiBaHve [aHHaA dyHKUMA NO3BONAET yAepXXMBaTb BOPOTA OTKPbITbIMU TOMBKO B TEYEHWe 3a4aHHOro nepuoaa
nocne ¢oTo BpeMeHu, HeobxoanmMoe ANnA npoesaa; onepaumaA «PoTo» Bbi3blBAET aBTOMATUHECKOE 3aKpbiBaHWe Yepes
5 cekyHA (He3aBUCMMO OT 3a[,aHHOTO 3HAYEHNA) DTOT PEXXMM N3MEHAETCA B 3aBMCUMOCTM OT TOrO BKIIHO-
YeHa UK BbiKo4eHa PyHKUMA «ABTOMATUYECKOE 3aKpbiBaHUEe».
Ecnu ¢yHKuMA «ABTOMaTU4eCKOe 3aKpbiBaHMe» He BKItoveHa: BopoTa Bceraa 6yayT aocturatb
no3vummM NOIHOTO OTKPbIBAHUA (AaXe ecnn OTKYeHe PyHKUMn «DoTo» NponcxoanT paHblue). o mce-
TeyeHun 5 cekyHp, ¢ nocneaHero cpabarbiBaHna dhoTogaTynka Bopota 6yayT aBTOMaTUHeCKn 3aKpbIThl.
Ecnu ¢pyHKUMA «ABTOMaTU4eCKOe 3aKpbiBaHUe» BKJIOYEHa: OTKPbIBaHWe NpvoCcTaHaBNMBaeTCA cpa-
3y e nocne ocBoboXAeHVA hoToaaTymKa 1 Yepes 5 cekyHa Npon3onaeT aBToMaTn4YecKkoe 3aKpblBaHue.
DyHKUMA «3aKpbiBaHue nocne oTo» BCerga OTKN0HYaeTCA NpY NPepbIBaHNN BbINOMHEHWA onepauum no-
cpeacTBoM komanabl Cton.
Ecnu cpyHkumA «3akpbiBaHne nocne poTo» He BKIOYEHa, MHTepBan BPEMEHU COOTBETCTBYET 3anpo-
rpaMMUpPOBaHHOMY; aBTOMaTUHECKOe 3aKpbIBaHWE He NPOUCXOANT, eCN (PYHKUMA BbIKMIOYEHa.
L3 Bcerpa 3a- Mpwy BKNOYEHN yHKLMK «Bceraa 3akpbiTo» BopoTa 6yayT BCeraa 3akpbiBaTbCA, €CNN NPV BO306HOBME-
KpbITO HUK ANeKTpocHabXXeHnA 0bHapy>XMBaeTCA, YTO BOPOTa Bbinn OTKpPbITLI. o coobpaxkeHnAm 6e3onacHoCTH
npv 3aKpblBaHUM BOPOT Bceraa byaeT npeaynpexaarb 5-ceKyHaHoe muraHme dooHapa. Ecnmn dpyHkumA
BbIK/IIO4EHa, NPK BO306HOBIEHUN 3NeKTpocHabxeHna BopoTa 6yayT ocTaBaTbCA HENOABUXXHBIMM.
L4 HexxypHbiv HaHHaA dyHKUMA NO3BONAET MakCUMarnbHO CHUXXaTb NOTPebneHne, 4To 0COH6EHHO BaXXHO npu paboTe oT
pexnm pe3epBHOro akkymynATopa. Ecnu naHHaA yHKUMA akTmBHa, Yepe3 1 MUHYTY C MOMEHTa 3aBepLueHna
onepauuu, 6noK ynpasneHna BbiknoyaeT Bbixoq BLUEBUS (1, cooTBETCTBEHHO, YCTPONCTBA) U BCE
CBETOAMOAHbIE MHANKATOPbI, 33 UCKITIOYEHEM CBEToAMOAHOMO HAMKaTopa BLUEBUS, koTopbii MuraeT
meaneHHee. locne nocTynneHna KomaHapl B 650K ynpaesneHmA Bo3o6HoBNAET paboTy. Ecnn aaHHaA
byHKLMA HEaKTMBHA, CHMKEHNEe NoTpebneHna He NPonCXoaunT.
L5 Mukosan Ha- Ecnu paHHaA chyHKUMA aKTUBM3NPOBaHA, OTKITIOYAETCA NOCTENEeHHOEe YCKOPEHNe B Havasne Kaxaomn
rpyska onepauuu; 3T0 NO3BOMAET NOMYYNTb MaKCUMarbHYIO MUKOBYIO Harpy3Ky v MonesHo, Korga ctatuieckoe
TPEHWe BbICOKO, Hanpumep, eCnu CHer nnu neg, 6roKMpyoT CTBOPKY. ECnn nukoBaA Harpy3ka HeakTUBHaA,
onepaumA HA4YHETCA C MOCTENEHHOro YCKOPEHNA.
L6 MpenBaputens- | Mpu BKNOYEHUM AaHHON hyHKLMKM yCTaHaBNMBaAETCA Nay3a 3 CeKyHAbl MeXay Hayanom muraHua npobne-
HOe MuraHue CKOBOW Nnamrbl 1 HA4anom onepauun ANnA NpeaBapuTenbHOroO NpeaynpeXAeHNa Nonb3oBaTena 0 BO3HMK-
HOBEHWW onacHom cutyauun. Ecnmn dyHKUMA NpeaBapuTenbHOrO MUraHyA BbIKKOYEHa, naMna 3aropaeTca
OHOBPEMEHHO C Ha4anom onepaumm.
L7 «3aKpbITb» Mpun akTMBaUMM AaHHON hyHKLMM BCE KOMaHabl «3aKpblTb» (BXo4 «3AKPbITb» nunn auctaHumoHHanA
CTaHoBUTCA KOMaHa «3aKpblTb» ) aKTUBUPYIOT «HacTUYHOE OTKpbIBaHWE», T.e. Onepaumio YaCTUHHOTO OTKPbIBaHWA
«YHacTnyHoe (cm.cBeToamoaHbIn MHANKaTop L6 B Tabnuue 7).
OTKpbIBaHWe»
L8 Pexxum «Bepo- | Mpu BkntoyveHnn aaHHon yHkuum ROBUS ctaHoBMTCA BEAOMbBIM YCTPONCTBOM, MO3BOMNAA CUHXPOHHO
MbIiA» ynpaBnATb ABYMA ABUraTenAaMu ANA CTBOPOK, ABMIalOLMXCA B MPOTUBOMOMOXHOM HanpasneHnm, Koraa
OOVH ABuraTesnb ABNAETCA BeAyLWMM, a BTOPOV BeAOMbIM. [inA nonyyeHna 6onee noapobHon nHgpopma-
umu cm.naparpadg «7.3.5 ROBUS B pexxvme «Benombliii».

Bo Bpema HopmanbHow paboTel ROBUS cBeToanonHbie nHamkatopsbl L1....L8 Bko4aloTCA nnm BbIKMIOYAOTCA B 3aBMCUMOCTM OT cTaTyca

k COOTBETCTBYIOLEN (yHKLMM, Hanpumep, L1 BKntoyeH, ecnv akTueBHa yHKUMA «ABTOMaTUYECKOE 3aKpbliBaHUE».

/
~
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/7.2.2) MporpammupoBaHue nepsoro ypoBHA (pyHkuun BKIJ1.-BbIKJ1.)

COXpaHeHue Bcex caeslaHHbIX N3MEHEHUN HaCTpoOeK.

B kayecTBe 3aBOACKOW YCTaHOBKM hyHKLIMM NEPBOrO YPOBHA YCTAHOBIIEHbI B MOMNIOXEHNE «BbIKNo4eHOo», 0QHAaKO eCTb BO3MOXHOCTb B
noboe Bpema U3MEHUTHb KX, Kak yKasaHo B Tabnuue 6. CnegyeT o6paTuTb BHUMaHME Ha TO, HTO MakKCUMasbHbIA NepepbiB MeXay Haxa-
TUAMW KHOMOK B pexume nporpammmpoBaHus cocTtaenfaeT 10 cekyHA. Mo ucteveHnm JaHHOro BPEMEHW MPOUCXOAMT aBTOMAaTUYeckoe

Tabnuua 6: uameHeHue yHkuuin BKJ1.-BbIKJ1. Mpumep

A0nyCTUMOro BpemMeHu.

1. HaxxaTb 1 yaepxuBaTtb HaxkaTon KHonky [Set] B TedyeHne npumepHo 3cek 4
SET] 3cek.
2. OTnycTnTb KHOMKY [Set], Koraa cBeToanoaHbIN MHANKATOP L1 HaunHaeT muraTtb NIV 4
O(|_1 SET|
3. HaxaTtb KHonku [A] vnu [¥] anAa nepemeLleHna MuraroLero CBETOANOAHOMO nHamKaropa K v4 Y4
MHOMKAaTOPy COOTBETCTBYIOLWEN hyHKLUMK, TpebytoLen n3meHeHna nunm G N
4. HaxxaTtb KHoMKy [Set] AnA nameHeHua cocToAHUA PyHKLK L X SNV NV,
(kopoTkana Bcnbiwka = BbIKJ1.; npogomkmTensHaa Benbiwka = BKJ1.) /Q\ O(
5. MopoxaaTk 10 cek AnA BbiIXxoAa U3 pexxnMa nporpaMmmmpoBaHuA Nno 3aBepLueHn MakCMmanbHO

% 10cek.

\ APYrUX coyHKLWA.

MpumeyaHue: NyHKTbl 3 1 4 MOryT 6bITb MOBTOPEHbLI BO BpeMsA 0AHON thasbl NporpaMmMmmnpoBanmna AnA yctaHosku BKI1. nnn BbIKI. gna

4 7.2.3 ®yHKLMM YPOBHA 2 (HacTpoMKa NnapameTpoB)
Tabnuua 7: cnUCoK NporpaMmmMupyembix (PyHKLUA (BTOPOUA YPOBEHD)

J
N

Bxoa | MapameTp WHaukaTop | 3HauyeHue OnucaHue
VHOM- (ypoBeHb)
KaTtop
L1 Bpewmsa Maysa | L1 5 cekyHA HacTtporika nay3bl, T.e.
Lo 15 cexyHa 3a[epXKu nepes aBToma-
TUYECKUM 3aKpbIBAHNEM.
L3 30 cekyHn Viame- HeHuA napameTpa
L4 45 CeKyH[, 6ynyT 3aMeTHbI TOMNBKO Npu
aKTUBHOMN (PyHKLUMM aBTOMa-
L5 60 cekyHn TWUYECKO- 0 3aKpbIBaHUA.
L6 80 cekyHA
L7 120 cekyHA
L8 180 cekyHA
L2 DyHKLMA L1 OTKpbIBaHWe — CTON — 3aKpblBaHWe — CTOMN OnpepenAeT nocrneposaresb-
«Mowaroso» || 5 OTKpbIBaHME — CTOM — 3aKPbIBaHNE — OTKPbIBaHWE HOCTb KOMaHA AnA Bxoaa
«rowaroso» unm 1-kaHana
L3 OTKpblBaHWe — 3aKpblBaHWe — OTKPbIBaHNE — 3aKpblBaHNe NpUEMHMKA.
L4 CoBMeCTHbIN
L5 CoBMecTHbIN 2 (6onblue 2 cek. - CToM)
L6 MowaroBbIn 2 (MeHbLUE 2 CEK. - HACTUYHOE OTKpPbIBaHNE)
L7 [MpucyTcTBre Yenoseka
L8 OTKpbIBaHWE B «MOlyaBTOMATUYECKOM» PEXMME, 3aKpblBaHNE B
pexume «MpuUCyT- CTBUE YerioBeka»
L3 CkopocTb L1 OyeHb MeanieHHo OnpepenAeT ckopocTb pabo-
asurartens L2 MeaneHHo Tbl ABWUraTe- fiA Npy Hopmarnb-
3 C HOM MepeMeLLeHNnN.
efHAA
pea MO/, 250HS / 500HS:
L4 BeicTpo ¢abpuyHana HacTporika = L5
L5 OuyeHb 6bICTPO
L6 KpaiHe 6bicTpo
L7 OTKpbIBaHUe «6bICTPO»; 3aKpblBaHNE «MeASIEHHO»
L8 OTKpblBaHWe «KpamnHe 6bICTPO»; 3aKpblBa- HNE «ObICTPO»
L4 Beixog S.CA. | L1 DyHKUMA «HOnKaTOP OTKPbITbIX BOPOT» OnpegenAeT yHKLMIO BbIXO-
L2 BKJIO4€EH, €CNW BOPOTa 3aKpPbITh Aa S.C.A. (BHe 3aBncumMocT
OT (hyHKUMM BbIXOAa, NogaeT
L3 BkntoyeH, ecnv BopoTa OTKpbIThI HanpsxeHue 24B -30 +50%
L4 BkrntoueH npu 2-om paguokaHane npu MmakcumanbHON MOLLHOCTU
L5 BkrtoyeH npu 3-em pagunokaHane 4BT)
L6 BkntoyeH npu 4-om pagmokaHane
L7 MHankauma obcny>xueaHua
L8 OnekTpo3amok
L5 MoLHocTb L1 KpaiiHe nerkue BopoTa HacTtpolika cuctembl KOHTPO-
asurartens L2 OuyeHb nerkue BopoTa 1A MOLLHO- CTU ABUraTtens
B 3aBMCMMOCTU OT Beca
L3 Jlerkue BopoTa CTBOPKM. CHCTeMa KOHTpPO-
L4 CpegHue BopoTa A MOLWHOCTY ABuraTens
NpoV3BOAUT TakXe namMepe-
L5 CpenHe TAXenble BOpoTa
pea P HWe TemnepaTtypbl Cpeabl,
L6 Traxenble BopoTa aBTOMaTMYe- CKN yBenMuMBan
L7 OueHb TAXenNble BopoTa MOLLHOCTb Npn O4€Hb HU3KOM
. TemnepaTtype.
\ L8 KpanHe TAxenslie BopoTa paryp

J
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YBeaowm-

(B 3aBMCMMOCTM OT MHAEKCA TPYAHOCTU ornepaLmm)

nexHve 06 L2

1000

Bxoa | MapameTp WHaukaTop | 3HavyeHue OnucaHue
nHau- (ypoBeHb)
KaTtop
L6 L1 0,5m HacTporika nonoxexua
HacTuuHoe Lo 1w YaCTUYHOTO OTKPbIBAHUA.
OTKpbIBaHue YacTnyHoe oTKpbiBaHue
L3 1,5m ynpasnAeTcA 2-bIM KaHa-
L4 2Mm IOM pajuoynpasneHua unm
npy nomowm «3AKPbITb»,
L5 25M ecnun nmeetcA PyHKUMA
L6 3m «3aKpbITb», KOTOpas
L7 34wm cTaHoBUTCA «YacTuyHoe
OTKpblBaHME».
Ls 4m P "
L7 L1 ABTOMaTU4eckoe HacTpolika konmyectsa

onepauuii, Npy KOTOPOM
nogaeTcA CUrHan o Heob-
XOAMMOCTU 06CNy>KMBaHUA

N

06CHY)KMBa- L3 2000 CUCTeMbl aBTOMaTU3aLmnmn
Hn L4 4000 (cm.naparpad «7.4.3. YBe-
L5 7000 ﬂmnf)eme 06 obcnyxusa-
L6 10000
L7 15000
L8 20000

PesynbTaT 1-0% onepauwm (nocneaHeii)
PeaynbTar 2-O7 onepauum

MossonAeTt onpepennTtb
TUN HencnpaBHOCTU B
nocnegHux 8 onepaumax

L8 Mepeyenb | L1
Heucnpae- |L2

HOCTeiA L3 PeaynbTat 3-01 onepauun (oM.naparpad «7.6.1.
L4 PeaynbTaT 4-07 onepavym ApXUB HENCNPaBHOCTEN»).
L5 PesynbTaT 5-0/ onepavum
L6 PeaynbTar 6-01 onepauum
L7 PesynbTat 7-O1 onepaumm
L8 PeaynbTaT 8-07 onepavym
MpuMedaHmne: «  » 0603HAYaET CTAHAAPTHYIO 3aBOACKYIO HACTPOVKY.

Bce napameTpbl MOTryT 6bITb OTPErynMpoBaHbl B 3aBUCUMOCTU OT TPeboBaHWIN NONb30BaTeNA; TONMbKO HACTPOVKa «MoLHOCTL ABurate-

na» TpebyeT 0coboro BHUMAaHWA:

¢ He BBOAWTb BbICOKME 3HAYEHUA MOLLHOCTY ANA KOMMeHcaumm 6051bLIOr0 TPEHWA CTBOPKU; Ype3MepHana MOLLHOCTb MOXET oTpuuaTenb-
HO cKa3aTtbcA Ha paboTe cucTembl 6€30MacHOCTM UK NOBPEANTL CTBOPKY.

e Ecrin q:)yHKLII/IFl <<|V|OLL|HOCTb asuratenAa» Ucnonb3yeTcA ANA yYMeHbLleHUA CUbl BO3,EI,eI7ICTBI/IF| B Cucteme, nocne Ka)K,El,OI7I HaCTpOI7IKI/I
N3MepPATb MOLLHOCTb B COOTBETCTBUM CO cTaHaapTom EN 12445,

® /I3HOC 1 KNMMaTu4eckme ycrnoBuA MOFYT OKasbiBaTb BUAHWE Ha ABWXKEHWE BOPOT, MOITOMY MOXET noTpeboBaTbCA Nepuoanmyecku
NpPoBEepATb HACTPOMKM MOLLHOCTH.

N

7.2.4) NMporpammMmupoBaHue BTOPOro YpoBHA (perynupyemMmbie napameTpbl)

B kavecTtBe GaBO,D,CKOﬁ HaCTpOVIKM perynupyemble napamMmeTpbl YCTaAHOB/IEHbI, KaK NOKa3aHOo BTaﬁJ'IVILl,e 7 « » OJHaKoO UX MO>XHO U3me-
HUTb B Nto60oe BpemA, Kak nokasaHo B Tabnuue 8. CnegyeTt 06paTnTe BHUMAHME Ha TO, YTO MaKCUMarbHbIN NepepbiB MeXAY HaxaTuAamu
KHOMOK B pe>XknumMme nporpamMmMmmpoBaHnA cocTaBnAeT 10 CeKyHA. o ucteveHumn AaHHOro BpeMeHu nNponcxogmnT aBToMaTnyeckoe coxpaHe-
HWe BCeX caenaHHbIX U3MEHEHNIN HaCTpPOeK.

Tabnuua 8: UameHeHue perynmpyemMbix napameTpoB Mpumep

1. HaxkaTb 1 yaepxxvBaTb HaxxaTon kKHonky [Set] B TeveHne npumepHo 3cek
3cek
2. OTnycTuTb KHOMKY [Set], koraa cBeToAMOAHBIN MHAMKATOP L1 HauMHaeT muratb NIV 4
< L
3. HaxaTb KHorku [A] unm [V] AnA nepemeLleHns MUraioLLero CBETOAOAHOMO MHAMKATOpa K Y4 v+ . &
BXOAHOMY MHAMKATOPY COOTBETCTBYIOLLEro napameTpa Gmnm @ N
4. Haxartb n yaepxuBarb HaxxaTon KHorky [Set], kHonka [Set] nomkHa 6biTb HaXkaTon
BO BPeMA BbIMOMHEHNA waroB 5 n 6
5. MopoxxaaTb NPUMEPHO 3 CEKYHbI, NMOKa He 3aropuMTCcA CBETOANOAHBIN MHANKATOP,
oTpakarowwmin hakTU4ecKoe 3Ha4eHne N3MeHAEMOro napameTpa
6. Haxatb kHonku [A] nnuv [Y] anAa nepemelleHnA CBETOANOAHOIO MHANKaTOpPA, NIV
OTpaXkarLLero 3Ha4eHne napameTpa. ?(\}\
7 OTnycTuTb KHOMKY [Set]
8. MopoxaaTe 10 cek AnA BbIXoAa U3 pexxvMma nporpaMmmMpoBaHus
no 3aBepLUeHNN MaKCUMasIbHO [OMYCTUMOrO BPEMEHMW. éj@ 10cek

MpumeyaHre: NyHKTbl 3 1 7 MOryT 6bITb NOBTOPEHbI BO BpeEMA 0fHON (hasbl NPOrpaMMMPOBaHNA A1A HACTPOKM APYrvX napameTpoB

AN
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7.2.5) MNpumep nporpammupoBaHuA nepsoro ypoBHA (pyHkuum BKJ1.-BbIKIJ1.)
B kadvectBe npumepa npuBoanTCA nocnenoBaTesnlbHOCTb USMEHEHUA 3aBOACKUX HaCTPOeK beHKLWII?I «ABTOMaTn4eckoe 3aKpbiBaHue»
(L1) n «Bcerpa 3akpbito» (L3).

Tabnuua 9: npumep NporpaMmMmupoBaHUA NEePBOro

1. HaxxaTb 1 yaepXkmBaTb HaXkaTon KHOMKy [Set] B TedeHne npumepHo 3cek 4
SET 3cek
2. OTnycTnTb KHOMKY [Set], koraa cBeTOAMOAHBIN MHAMKATOP L1 HauMHaeT muratb NIVZ 4
T L
3. HaxxaTb ogHOKpaTHO KHOMKY [Set] ana nameHeHnAa ctatyca yHKUMN, CBA3AHHONM C MHANKaTopom L1 V4 NIV
(ABTOMaTMYECKOE 3aKpblBaHWe), Nocne Yero nHankaTop L1 HaumHaeT muratb ANWHHBIMW BCMbILWKAMM SET O: L1
4. Haxartb 2 pasa kHonky [ V] ana nepemelueHna muraioLero nHamKaropa Ha niaukarop L3 Y4 ¥4
(] (] *Kis
5. HaxxaTb ogHOKpaTHO KHOMKY [Set] ana nameHeHna ctatyca yHKUMN, CBA3AHHOM C MHAMKATOPOM L3 V4 \é/
(Bcerga 3akpbITO), Nocne Yero nHaukaTop L3 HaumHaeT muratb AAMHHBIMW BCTbILWKaMM \L3
6. Mopoxaatb 10 cek AnA BbIxoAa U3 pexkmma nporpaMMUpPOBaHMA Mo 3aBepLUEHNN MakCUMasibHO
[I0MyCTUMOrO BPEMEHM!. % 10cek

Mo 3aBepLueHUn JaHHON onepaumn ceetoamoapbl L1 1 L3 AomkHbI ropeTh AnA MHAMKaUMM akTUBHOCTM COYHKLUMIA «ABTOMaTUYEeCKOoe 3a-
\ KpblBaHue» un «Bceraa 3akpbITo».

/7.2.6) MporpammupoBaHMe BTOPOro ypoBHA (perynupyemMbie napameTpbl) \
B kadecTtBe npumMmepa npuBoanUTCA nocnenoBaTesibHOCTb onepauvm Nno U3MEHEeHUID 3aBOACKMX HaCTPOEeK napamMeTpoB U yBennyveHuA

«BpemeHun nay3sbl» 0o 60 cekyHpa (Bxo4 Ha L1 1 ypoBeHb Ha L5) 1 ymeHblueHnA «MoLwHOCTM aBuratena» AnA Nnerknx BopoT (Bxog Ha L5
M ypoBeHb Ha L2).

Tabnuua 10: npuMmep NporpaMmMupoBaHUA BTOPOro

1. Haxatb 1 yaepxuBarb HaxkxaTon KHorKy [Set] B TeueHne npumepHo 3cek 4
3cek
2. OTnycTnTb KHOMKY [Set], koraa cBeToanoaHbIV HAMKaTop L1 HauymHaeT muratb N 4
NSENCE
3. Haxatb 1 yaepxusatb HaxkaTon KHonKy [Set], kHonka [Set] nomkHa 6biTb ) 4
Ha)kaTow BO BPeMA BbIMOMHEHNA waros 4 n 5
4. MopoxxaaTb NPUMEPHO 3 CeK, NoKa He 3aropuMTCcA CBETOAMOAHbBIN MHAMKATOp L3, o603Havatowmi N (\}/
TEKyLMI ypoBeHb «BpemeHun nay3sbl» /TN L3 3cek
5. HaxaTb 2 pasa kHonky [V] anA nepemelleHna ropALero CBeToAMOoAHOro MHAnKarTopa Ha L5, Y4 ¥4 L
0603HavaloLWwmMii HoBoe 3Ha4YeHve «BpemeHu naysbi» @ @ /TN L5
6. OTnycTnTb KHOMKY [Set]
S
7 HaxaTb 4 pasa kHonky [W] 417 NepeMeLLeHns MUratoLLLero MHAVKATopa Ha uHavkaTop L5 v4 ¥4 ¥4 *f\é/
GG ] *Nis
8. HaxxaTb 1 yoepxxmaTtb HaxaTon KHornKy [Set], kHonka [Set] agomkHa 6bITb HaXxXaTow BO ¥
BpeMmA BbinonHeHna waros 9 1 10 SET
9. MopoxaaTb NPUMEpPHO 3 CeK, NoKa He 3aropuMTCcA CBETOANOAHLIN MHAMKATOP L5, NIV
0603HavaoLWMn TEKYLUMIA YpoBeHb «MOLHOCTY ABuraTena» 3 TN L5
10.  Haxarb 3 pa3a kHornky [A] AnA nepemeLLeHNa ropALLEro CBETOAUOAHOIO MHANKATopa Ha L2, Y4 ¥4 ¥4
0603HavaroLWmn HOBOE 3HaYeHue «MoLHOCTY asuraTensa» G @ @; N L2
1. OTtnycTuTb KHOMKy [Set]

12. MopoxaaTb 10 cek AnA BbIXoAa U3 pexxuma NporpamMM1poBaHnA Mo 3asepLueHnn
MakCcuMmarsnbHO JOMYCTUMOrO BPEMEHM.

N

/7.3) [No6aBneHue unu yaaneHue ycTpomucTs

K cucteme asTomatusaumm ¢ ROBUS B nio6oit MoMeHT MoxHo  [ocne kaxaoro ao6asneHnA unu yaaneHnAa ycTpoucTs Heob-
06aBNATL UMK YOANATL U3 HEee PaannuHble YCTPoicTBa. B yacT-  XOAMMO MOBTOPHO NPOM3BECTM pacno3HaBaHMe YCTPOWCTB,
HocTu, K «BLUEBUS» n Bxogy CTOIl MOXHO NOACOEAUHATb Kak onucaHo B NyHKTe «7.3.6 PacnosHaBaHue pasfiuvHbIX
YCTPOMCTBA Pa3fiMyHbIX TUMOB, KaK YKa3blBaeTCA B CNEAYHLMNX YCTPOWCTB».

\ naparpadax. /
/

/

7.3.1) lilnna BLUEBUS (POTO3NEMEHTbI, YCTpONCTBA 6€30MacHOCTH, KHOMKM ynpaeneHus,
Cuctema BLUEBUS no3sonAeT npon3soanTb NOAKIOYEHNE COBME-  CUrHasIbHbIe namnbl 1 np. bnok ynpasnenna ROBUS pacnosHaeT
CTMMbIX YCTPOWCTB OBY>XWIbHbIM kabenem, no KOTOPOMY MogaeT-  MHAMBUAYasIbHO BCE YCTPOMCTBA NMyTEM COOTBETCTBYOLENA hasbl
CA 3neTponuTaHWe W nepefalTcA CurHanbl ynpaeneHusa. Bce — pacnosHaBaHvA u cnocobeH B nonHon 6e30nacHoCTY 06HapyXXnTb
YCTPONCTBA COEANHAIOTCA MapannenbHO Ha ABYXWNbHOM Kabene  BCe BO3MOXHbIEe HencnpasHOCTU. B cBA3M ¢ aTum B ntoboe Bpemsa
cuctembl BLUEBUS, npn aToM HET HEO6X0AMMOCTM B COBMIOAEHN  MOXHO [06aBUTb WNW yaanuTb YCTPOWCTBO, MOAKIMIOYEHHOE K
NONAPHOCTM U KaXkaoe YCTPOMCTBO pacnosHaeTcA uHamsuayans-  BLUEBUS, anA yero 6nok ynpaBneHvA OOMKEeH BbIMONHUTL dasy
HO, MOCKOJbKY BO BPEMA MOHTaXKa eMy npucBavMBaeTcA OQHO3Ha4Y-  pacnosHaBaHWsA, Kak onucaHo B naparpade «7.3.6 Pacno3HasaHve
\ Hbin agpec. K cucteme BLUEBUS nopkniovatoTcA, Hanpumep,  OpYruxX YCTPOWCTB».

/
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7.3.2) Bxog CTONN

CTOIN - Bxoa, KOTOpbIN obecrneynBaeT HEMEASIEHHYIO OCTAHOBKY

onepaumio C KOPOTKOW MHBepcuen. K aTomy Bxogy MOryT noA-

KMHoYaTbCA YCTPOWCTBA C HOPMAaSIbHO PA3OMKHYThIMU KOHTaKTamu

«NA», HopMarnbHO 3aMKHYTbIMU «NC» 1M ycTponcTBa ¢ BbIXOAOM

C NOCTOAHHBIM conpoTMBeHeM 8,2KQ, Hanpyumep, 4yBCTBUTENb-

Hbl€ KPOMKW.

Kak B cny4ae BLUEBUS, 6nok ynpasfneHvA pacno3HaeT Tun nog-

coefMHeHHoro ycTpoiicTea Ha Bxoae CTOIN B npouecce pacnosHa-

BaHuA (cMm.naparpad «7.3.6 PacnosHaBaHue Apyrux yCTPONCTB»);

3arem BbinonHAeTcA komaHga CTOIlN, korga obHapykmBaeTcA

M3MEHeHVe cTaTyca Bxofa.

Mpy cooTBeTcTBYIOWEW HacTporike ko Bxogy CTOI mMoxHO noa-

KMIOYNTb HECKOMBbKO YCTPOMCTB, AaXKe pasHbIX TUMOB:

¢ Heckonbko yctpoiicte NA noaknovatoTcA napannesnsHo Mexay
coboin 6e3 orpaHM4eHnin No KONU4eCTBY.

® Heckonbko ycTtpoicts NC nopkniovaloTcA nocnefoBaTenbHoO
mexay coboi 6e3 orpaHNyYeHnin MO KONMMYECTBY.

e [IBa yCTpPOICTBa C BbIXOAOM C MOCTOAHHBLIM COMPOTUBIIEHUEM
8,2KQ nogkntoyaloTea napanfensHo; ecnu TpebyeTcA NoakKnio-
YeHue 6oree, Yem 2 yCTPOWNCTB, OHWN MOAKIOHAIOTCA Kackagom
C TepmuHanom 8,2KQ.

e Bo3moxHa kombuHauma NA u NC, coegnHus napansienbHo 2
KOHTaKTa C YCTaHOBKOW nocnegoBaTenibHO Ha koHTakTe NC
pesnctopa 8,2KQ (4TO AenaeT BO3MOXHbIM MNOAKIMIOYEHNE KOM-
6uHauum 3 yctponcTe: NA, NC u 8,2KQ).

AECJWI Bxoa CTON wucnonb3yetcA ANA NOAKMIOYEHUA
YCTPOUCTB € (pyHKUUAMM 6€30nMacHOCTU, TONIbKO YCTPOUCTBA
C BbIXOAOM C MOCTOAHHbIM conpoTuBrsieHnem 8,2KQ rapaH-
TUPYIOT HaZleXXHYI0 3alUTy KaTteropum 3 B COOTBETCTBUU CO
ctaHpgaptom EN 954-1.

/

7.3.3) ®oTOo3N1eMeHTbI

Vcnonb3ya cneumanbHble NepemMbldku AnA agpecauvn, cuctema
«BLUEBUS» no3sonAeT 650Ky ynpasneHua pacnosHasaTb hoTo-
9MEeMeHTbl U Ha3HayaTb UM npaBwibHble OYHKUMU pacro3Hasa-
HnA. OnepaunAa agpecaumm BbIMOMHAETCA OOHOBPEMEHHO, Kak
anA uwanydatenA dotogjatunka TX, Tak u anAa npuémHuka RX
YCTaHOBKOW NepeMbldeK B OAVMHAKOBOE MOMOXeHue AnA oboux u
NPOBEPKOW, HET N APYrX (DOTOINEMEHTOB C TAKUM >KE aipecoM.
B cucTeme aBTOMaTusaummn AnA pasaBUdKHbIX BOPOT, OCHALLEHHbIX
anekTponpueogom ROBUS, MOXHO ycTaHaBnnBaTb (hOTOINNEMEH-
Thbl, KaK NoKa3aHo Ha pUCYHKe 24.

MMocne yctaHOBKM unu ypaneHuA (POTO3IIEMEHTOB HeobxoaMmo
BbINOMHWUTL (ha3y pacrno3HaBaHWA, Kak OnucaHo B naparpade
«7.3.6 PacnosHaBaHue apyrux yCTponcTB».

Tabnuua 11: agpecauusa hOTO1EMEHTOB

PoTO3NIEMEHT Mepembiyku

DoTO3NIEMEHT Mepembiyku

»O0TO
BHewwHwin poToanemeHT h = 50
C aKTMBaumen Npy 3akpbiBaHn

FOTO 2
BHelwwHwWiA hoToanemeHT
C aKTMBaumen Npy OTKpbIBaHUN

ooTOo I
BHewHuii oToanemeHT h = 100
C aKTuBaumel Npv 3akpbliBaHUn

FOTO 21I
BHyTpeHHWI hoTOINEMEHT
C aKTMBaumen nNpu OTKpbIBaHUN

FOTO 1
BHyTpeHHuI hoToanemeHT h = 50
C aKTMBaumen Npu 3akpbiBaHUn

FOTO 3
OavH hoToaNemMeHT anA Bcen
CMUCTEMbI aBTOMaTU3aumm

&

FOTO 11
BHyTpeHHuiA poToanemeHT h = 100
C aKTMBaumen Npy 3akpbiBaHUn

rave

AVCTaHOBKa FOTO 3 BmecTe ¢ FOTO |l TpebyeT pacnonoxeHunsa
311eMeHTOoB, cocTasnawmx potoanemeHT (TX - RX) B cooTBeT-
CTBWM C MHCTPYKLMEN NO yCcTaHOBKE (DOTOINIEMEHTOB.

N\

N

7.3.4) ®otopatyuk FT210B

doTopatumk FT210B - 370 yCTPOMCTBO, 06BEAMHAIOLLEE CUCTEMY
orpaHum4eHna MowHocTh (Tun C B COOTBETCTBUM CO CTaHOapTOM
EN12453) 1 patunk npucyTCTBUA, KOTOPLIVA ONpeaenAeT Hanmune
nNpenATCTBMA Ha Ocu Mexay nepegartymkoM TX u npuemHukom RX
(Tvn D B cooTBeTCTBUM CO cTaHaapTom EN12453). B choTopaTunke
FT210B curHanbl ctatyca 4yBCTBUTESbHbIX KPOMOK MepefatoTceA
nocpeacTBoM fnyda ¢poToanemeHTa, o6beAuHAA OBE CUCTEMbl B
0fAHOM ycTpoucTBe. [NepeaaTyuk ycTaHaBnnBaeTCA Ha NOABWXKHON
CTBOpPKE W NuUTaeTcA OT BCTPOeHHon Hatapen, He TpebyA ycTa-
HOBKM COEAMHUTENEN, HapyLLAoWMX BHELLHWA BUA,; crieumanbHble
Lenu CHXKatoT NnoTpebneHne Toka 6atapeen ANA rapaHTMM cpoka
cnyXo6bl Ao 15 neT (CM.COOTBETCTBYIOLLEE ONUCaHNEe B UHCTPYKLM-
AX K U3OENUIO).

OpHo ycTpoinctso FT210B, koTopoe codeTaeTcA ¢ KpoMmKon 6e3o-
nacHocTtu (NnpumepHo TCB65), No3BonAeT AOCTUYb ONpPeaeneHHOro
YPOBHA 6€30MacHOCTN «NEePBUYHON KPOMKM» COFNAacHO

ctaHpapty EN12453 gna nioboro «Tuna Ucnosib3oBaHuA» U «Tuna
aKTuBaLmm».

doTtopatumk FT210B, KOTOpbIN co4eTaeTcA C «Pe3nCTUBHbLIMU»
Kpomkamu 6esonacHocTu (8,2KQ) 6esonaceH npu OAHOW Hewc-
npasHocTu (kateropuAa 3 cornacHo ctaHaapty EN 954-1). O6o-
pyooBaH cCrieunansbHOW Lenbio NPOTUB CTONKHOBEHWA, KOTOpaA
npegoTBpallaeT ygapa C ApYruMmu ycTpomcTBamu MPUCYTCTBMA,
[aXke eCcnin OHN He CMHXPOHM3MPOBaHbI, N MO3BONAET A06aBNATL
Apyrue boTo3NEMEHTbI; HanpUMep, B CriyHae NPOXOXAESHUA TAXe-
JIOBECHbIX aBTOTPAHCMNOPTHbLIX CPEACTB, rAe 06bI4HO ycTaHaBNnBa-
eTcA BTOPON (DOTO3MEMEHT Ha pacCcToAHuM 1 M OT 3emnu.

[nA nonyyeHusa 6onee noapobHOM WHOPMALMM O COeAVHEHUN
W agpecaumy CM.PYKOBOACTBO MO 3KCryataumm cpotogaTymka
FT210B.

/
~
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7.3.5) ROBUS B pexxume «Begomblit»

Mpy nporpammupoBaHn n noaknodeHun ROBUS moxeT dhyHK-
LMOHMpOBaTb B pexume «Benomblid»; gaHHaA yHKUMA NpUMEHA-
eTcA AS1A CMHXPOHU3aLUMK ABYX CTBOPOK, ABVXXYLUMXCA B NPOTUBO-
MONIOXKHOM HanpaBfeHnn, ONA CUHXPOHMU3aUMU X ABWXKeHWA. B
aTom pexxkume ROBUS paboTaeT Kak «Beaywwin», T.e. ynpaesnaet
onepauvAMK, B TO BpemA Kak BTopo ROBUS paboTaeT kak
«Bepombii», T.e. BbINOMHAET koMaHAbl «Beaylero» (3aBonckas
ycTaHoBKa npegnonaraeT, 4to Bce ROBUS pa6oTatoT kak «Beay-
wme»).

OnAa koHdurypaummn ROBUS B kadecTBe «Begomoro» Heo6xoaumo
BKJIOUUTb (PYHKLMIO NEPBOro ypoBHA «Beoombll pexxum» (CMm.
Tabnuuy 7).

CoeguHenne mexagy ROBUS «Begywmn» n ROBUS «Bepgombiin»
ocywecTtenAeTcA no wmHe BLUEBUS.

A B atom cnyyae nonAapHocTb coeaMHeHuA AByx ROBUS
AOJDKHA COOTBETCTBOBaTb KakK MOKa3aHO Ha puUCyHKe 26
(Apyrue ycTponcTBa OCTalOTCA HEMOJIAPHbLIMMU).

Ona yctaHoBkm 2 ROBUS B pexum «Beaywmin» n «Beaombiii»

Heo6Xx0AMMO BbINOMHUTL Creayolme onepauum:

e [Tpon3BecTy MOHTaX 2 ABUraTenei, Kak nokasaHo Ha pUCyHKe
25. He BaxkHO, KOTOpbIA U3 ABYX ABuUratenen paboraet Kak
«Benywmir» n KoTopbi «Beaomblii»; npyn Boibope HEOH6X0AMMO
NMPOM3BECTU OLEHKY ya06CcTBa coeaAMHEHVA 1 Toro akTa, Y4To
MowaroBoe ynpaBneHue obecnevnBaeT MOSIHOE OTKpPblBaHWE
TOJSIbKO CTBOPKM B pexxume «Beaombiii».

22)

e [oakniounTb 2 ABUraTens, Kak NokaszaHo Ha puUcyHKe 26.

¢ BuibpaTbHanpasneHve onepaunmHa 0TKpbiBaHue 2 asuraTenen,
Kak nokasaHo Ha pucyHke 25 (cMm.Takxe naparpacd «4.1 Beibop
HanpaBneHuA»).

¢ [lopatb NUTaHWe Ha 2 asurartens.

¢ B ROBUS «Bepombin» 3anporpamMmmupoBatb yHKUMIO «Pexum
BeAOMbIN (cMm.Tabnuuy 5).

e [NpousBecTn pacnosHaBaHue ycTponcte Ha ROBUS Bepombiii
(cm.naparpad «4.3 Pacno3HaBaHvne Apyrnx yCTpoucTs»).

¢ [lpousBecTn pacnosHasaHue yctponcts Ha ROBUS Beaywui
(cm.naparpad «4.3 PacnosHasaHue apyrux yCTPOWCTB»).

e [lpoM3BecTn pacno3HaBaHue AnunHbl CTBOpkM Ha ROBUS
Benywmin (cm.naparpad «4.4 Pacno3HaBaHue [AOfMHbI
CTBOPKU»).

LUCYB

//\ S.CA.

crton PP

i

R —

i
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Mpn coepnHennn 2 ROBUS B pexkume «Begywmin-Begombin» 06patntb BHUMaHue Ha:

e Bce ycTponcTsa AomkHbl noaknodatecA kK ROBUS «Beaywmin» (kak nokasaHo Ha puyc. 26), BKIoYaA pagvonpueMHnK

¢ B cnyyae ucnonb3oBaHua pe3epBHon baTapeun, oba asuratena AoKHbl 6biTb paboTaTb OT OTAeSbHOM HaTapeun.

e Bce 3anporpaMmmpoBaHHble HacTporiku Ha ROBUS «Bepomblii» MrHOpYpytoTcA (AOMUMHMPYIOT HacTporiku ROBUS «Beaywuwmii»), 3a

UCKNOYeHneM yKa3aHHbIX B Tabnuue 12.

/
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®yHKuuKM nepsoro ypoBHA (pyHkuuu BKJ1.-BbIKIJ1.)

DYHKLUM BTOPOro YPOBHA (perynupyembie napameTpbl)

[e>XypHbIn pexxum

CKOpOCTb aABurartena

lMNnkoBaa MOLWHOCTb

Bbixog SCA

Pe>xum Begombliin

MowHocTb aBuraTens

Cnucok owmnbok

K «BegoMomy» MOXHO NOAKOHYUTL:

® oTaenbHyto npobneckosyto namny (Flash)

® OTAEeNbHbIN NHAMKATOP OTKPbITbIX BOPOT (S.C.A.)
® OTAenbHON KpoMkow 6esonacHocTy (CTon)

® OoTAeSbHbIM YCTPONCTBOM ynpaeneHna (Mowwaroso) AnA NOMHOrO OTKPbIBAHWA OAHOW CTBOPKM B pexxume «Beaombiin».
* B pexxume «Benombiii» Bxofabl «OTKPbITb» N «3aKpbiTh» HE NCMONb3YIOTCA

/ Ta6bnuua 12: nporpammupoBaHue Ha ROBUS Begombie HesaBucumo ot ROBUS Begywwuin \

N
/

7.3.6) PacnosHaBaHue Apyrux ycTpoucTs

O6bI4HO pacno3HaBaHne yCTPoMCTB, NoaKntodeHHbIX Kk BLUEBUS v Bxoay CTOI, BLINONHAETCA NpW MOHTaXe; 0AHAKO Npu fobaBneHun nnm
yAaneHun yCTPONCTB MOXXHO MOBTOPHO MPOU3BECTM pacno3HaBaHne, kak nokasaHo B Tabnuue 13.

Tabnuuya 13: pacno3HaBaHue APYrux YCTPOUCTB Mpumep

/
~

¢ dpyHKumAmmn BKIJ1.-BbIKJ1., koTOpble oHM 0603Ha4YaloT.

CTOIN npooomknTb ropeTb, B TO BPeMA Kak uHamMKaTtopbl L1...L.8 BkntovatoTcA B COOTBETCTBUM

1 HaxxaTb 1 yaep>xmBaTb HaxkaTbiMu KHOMKu [A] n [Set] vy ¥
(4]
2. OTNyCcTUTb KHOMKW, KOraa CBeTOANOAHbIE HAMKaTopbl L1 1 L2 HayHyT 6bICTPO MuraTb 4+ 4 NI
(npumepHo Yepes 3 cek.) G ,TNL1 7N\ L2
3. MopoxAaaTh HECKONBbKO CEKYHA, NoKa 6noK ynpasrieHWA 3aBepLumnT pacrno3HaBaHne yCTPONCTB A
X 1
4. Mo 3aBepLueHNM NpoLecca pacnosHaBaHua nHamkaTopbl L1 v L2 nepecTatoT muratb, a MHANKaTop

A Mocne po6aBneHnA unu yaaneHwa ycTpoicTs HeO6X0AUMO 3aHOBO NMPOU3BECTU MPUEMOUHbIE UCMbITaHUA CUCTEMbI
aBTOMaTU3aLuM, Kak onucaHo B naparpade «5.1. MpueMoyHble UCNbITaHUA».

7.4) CneuuanbHble yHKUUU

/7.4.1) dPyHKUMA «Bcerga oTKpbITO»

®yHkumA «Bcerga OTKpbITO»  ABMAETCA  OCOGEHHOCTbIO
6noka ynpasneHuA, KoTopaA MO3BOMAET Monb3oBare-
Mo ynpaenATb onepauverd OTKPbIBaHWA, KoAa PeXum

«[lowaroBo» pnMTcA 6onee 2 cekyHA. OTO MOME3HO, Hamnpu-
\Mep, ONA NOAKNIYEHNA K Knemme «[lowaroBo» KOHTaKTa

Taimepa nporpaMMMpyroLLEro yCTPOMCTBA, YTOObl yaepXuBaTb
BOPOTa OTKPbITbIMU B TEYEHWE HEKOTOPOro Mepuoaa BPEMEHW.
[aHHaA ocobeHHOCTb paboTaeT C¢ NobbiM BUOOM NPOrpammmpo-
BaHMA Bxoga «[lowaroBo», 3a WCKMYEHWeM «3akpblBaHue» -
cMm.naparpad «®PyHkumA MNowaroso» B Tabnuue 7.

~

/

/

7.4.2) dyHKUMA «[iBUXXEeHUe B N06YI0 CTOPOHY»
Korga ogHO m3 ycTponcTB 6e30MacHOCTV He (PYHKLMOHWMpYeT
AOMKHBbIM 06pa3oM UMM He UCMOMb3yeTCA, MOXHO YNpasnATb U
repemMellartb BOpoTa B pexxuvmMe «[pucyTcTBMe YenoBeKa.

OnAa nonyyeHna 6onee nogpobHoW wHopmaumm cm.naparpady
«YnpasneHvwe ¢ HencrnpaeHbIMK YCTPOCTBaMM 6€30MacHOCTU» B
npunoxxeHnn «IHCTPyKUMA 1 NpeaynpexaeHna ANA nonb3osare-
na anektponpueoaom ROBUS».

.
/7.4.3) YBepomneHue 06 obcny)xuBaHum

ROBUS npeaynpexxaaeT nonb3oBaTensa O HEO6XOAUMOCTM MNpo-
BefeHnA obcnyXuBaHWA cucTeme aBTomaTtusauuu. Konnyectso
onepauun, Nocne KOTOpPoro NOCTynaeT yBeAoMIeHve, BbibupaeTca
Ha OJHOM 13 8 ypOoBHEW NOCPeACTBOM perynmpyemMoro napameTpa
«YBefnomneHne 06 obcnyxunsaHun» (cm.tabnuuy 7).

YpoBeHb HAaCTPOMKM 1 ABNAETCA «aBTOMaTUYECKM» U 3aBUCUT OT
CTeneHy TPYAHOCTM onepauui, T.e. yCUnuA 1 NPOACIXUTENBHOCTM
onepauvn, B TO BpeMA KakK Apyrne HaCTPOMKM OCHOBBLIBAIOTCA Ha

KonuuyecTtso onepauui

KONMUYECTBE OMnepaLmil.

YBepnomneHne 06 o6Cny>XXMBaHUM NocbinaeTcA Mpy NOMOLM Mpo-
61eckoBOM Namnbl UM COOTBETCTBYIOLMM UHANKATOPOM, COeam-
HeHHbIM ¢ BbixogoMm S.C.A. npy nporpaMmmpoBaHumn «VHavkaTopa
obcnyxxunsaHuA» (cm.Tabnuuy 7).

MpobneckoBas namna curHanmManpyeT o HeobXxoaMMOCTU NpoBeae-
HMA 06CNy>XXMBaHNA B 3aBUCMMOCTU OT KOIMYECTBa Onepaumii, kak
yKasbiBaeTcA B Tabnuue 14.

Tabnuua 16: ysegomneHue 06 o6cnyxuBaHuu npo6/1eCKOBON SlamMnbl U UHAUKaTOPa 06Cy)XKUBaHUA

CurHanusauma Npo6y1ecKoBOW namnoun

CurHanusauva MUHAUKaTopoM ob6cny>XuBaHuA

MeHnee 80% npeaena

HopmaneHo (0,5 cek Bkn., 0,5 cek BbIK/.)

BknioyeHa B TeyeHne 2 cek B Havane
OTKPbIBaHNA

81 — 100% npepena

B Havase onepauum ocTaeTca BKIKOHYEHHON B
TeyeHue 2 cek, 3aTeM paboTaeT HOPMasibHO

MwvraHue Ha npoTAXeHun BCemn onepauun

Bbiwe 100% npepena

HOpMaribHO

B Hauane 1 KoHuUe onepauum octaeTcA
BK/IOYEHHOIN B TedeHue 2 cek, 3aTem paboTaet

Bcerpa muraer.

N

/
~
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KOHTpO.ﬂb KoJfindyectBa BbINMOJIHEHHbIX onepauuﬁ
Mpy noMoLLM chyHKUMM «YBefomneHre 06 06CNyXXMBaHUM» MOXHO NPOBEPUTL KOMMYECTBO BbIMOTHEHHbIX Onepaumnii B NPOLEHTHOM COOT-
HOLLEHUM OT YCTAHOBNIEHHOO 3HaYeHUA npegena. BeinonHute aercTemA, Kak onvcaHo B Taénuue 15.

Tabnuua 15: npoBepKa KOJIM4ecTBa BbINOJIHEHHbIX onepauumn Mpumep

1. HaxxaTb 1 yaep>kmBaTb HaxkaTon KHonky [Set] B TedeHne npumepHo 3cek
3cek
2. OTnycTuTb KHOMKY [Set], koraa cBeTOAMOAHBIN MHAMKATOP L1 HauMHaeT muratb NIVZ 4
< L1
3. HaxaTb KHorku [A] nnv [V] AnA nepemeLLeHnsa MUraioLero uHankaTopa Ha L7, T.e. Y4 ¥4
«BXOAHOW MHAMKaTOp» ANA napameTpa «YBenomneHne o6 obcny>xusaHum» " @ O: L7
4. HaxaTb 1 yaep>xmBaTb HaxkaTomn KHonky [Set], kHonka [Set] nonxHa 6bITb HaXXaTon BO v
BpeMms BbIMONMHEeHWsA Wwaros 5, 6 n 7
5. MopoxAaaTe NPUMEpPHO 3 CEeKYHApI, MOKa He 3aropuTcA CBETOANOAHbIN MHANKATOP, NIV
OTpa>karoLmnn hakTUHECKOE 3HaYeHre napameTpa «YBenomneHne 06 obcny>xmsaHum» ZC\}\ 3cek
6. HaxaTb 1 6bICTPO OTNYCTUTL KHOMKN [A] 1 [V]. Y4 ¥4
Calu (4]
7 Co0TBETCTBYIOLWMIA CBETOANOAHBIN MHAMKATOP BbI6PaHHOIO NapameTpa MUraeT HECKOJbKO pas.
KonnyecTBo BCMbIWEK COOTBETCTBYET NPOLEHTHOE COOTHOLLEHUE BbIMOHEHHBIX onepauun
(yMHOXEHHOe Ha 10%) OT ycTaHOBNEHHOro npeagena. N é)i N/ N éi
Hanpumep: npu 3agaHHoM yseaomneHnm ob obenyxxmsaHum Ha L6 pasHomy 10000, 10% coctasnAeT N PN

1000 onepauui; ecnv UHAMKaTOP BCMbIXHYN 4 pa3a, 3TO O3HAYaeT, YTO AOCTUrHYT cTaTyc 40%
onepauun (T.e. mexay 4000 n 4999 onepaumn). luamkartop He BcnbixuaeT, ecnun 10% onepaumin
He JOCTUrHyTO.
8. OTnycTnTb KHOMKY [Set] 4

O6HyneHue cHeT4YMKa onepauuim
Mo 3aBepLueHUn 06Cy>XMBaHUA CUCTEMbI HEOOXOAUMO OBHYNNTL CHETHMK OnepaLmin.
BbInonHUTL AENCTBYA, Kak onncaHo B Tabnuue 16.

Tabnuua 16: c6poc cyeT4ynka onepauum Mpumep

1. HaxaTb 1 yaepxxmsaTtb HaxaTon KHonky [Set] B TeveHne npumepHo 3cek
3cek
2. OTtnyctnTb KHOMKy [Set], koraa cBeToanoaHbIn nHankarop L1 HaunHaeT muratb 4
SET
3. Haxatb kHonku [A] nnu [VY] anAa nepemelleHnA murarowiero nHankaropa Ha L7, \(‘)i
T.€. «BXOOHOW MHAMKaTOP» ANA NapameTpa «YBeaoMneHue o6 o6cnyxxnBaHum» N L7
4. Haxartb n yaepxuarb HaxxaTon KHorKy [Set], kHonka [Set] aomkHa 6bITb HaXkaTon BO
BpeMmsA BbINOMHEHNA waros 5 1 6
5. MopoxAaaTb NPUMEPHO 3 CEeKYHAbI, MOKa He 3aropuTcA CBETOANOAHbIN UHANKATOP,
oTpaxkaroLwmin hakTUHECKOe 3Ha4YeHre napameTpa «YBeaomseHne 06 obcny>xmeaHnm» 3cek
6. HaxxaTb 1 yaepXXuBaTtb HaXXKaTon B Te4eHUe He MeHee 5 ceKkyHa KHoMKu [A] n [V], 3aTeM OTnyCcTUTb WX. N
CooTBETCTBYIOWMIA CBETOANOAHBIA MHANKATOP HAa4YHET BbICTPO MUraTb, CUrHaANMU3NPYA 06 OBHYIEHUN SN
cyeTymKa.
7 OTnyctuTb KHOMKY [Set]]

AN

7.5) MoaknioyeHne opyrux yCTpoucTs

Mpy Heo6X0AMMOCTU NWUTAHUA BHELWHWUX YCTPOMCTB, Hanpumep, S10P PP
cuTbIBATENA KapT WM OCBELLUEHUA KIoYa-BbIKMYaTena, BO3-

MOXHO MOMyYnUTb NUTaHME, Kak NnokKasaHo Ha pucyHke 27. Hanps- Mm Mm
XeHne nutaHuA cocTaBnAeT 24 B noctosHHoro Toka -30% =+

+50%, MakcumMasibHbIn NoTpebnAaembi Tok - 100MA. l l

- +
@ 24 B nocToAHHOro ToKa

/
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7.6) Mounck HeucnpaBHOCTEN

B Tabnuue 17 comepxartca MonesHble pekomMeHaauuW, KoTopble
NMOMOryT YCTPaHUTb HEeWUCMPaBHOCTYW, BO3HUKaLWWe B MpoLlecce
yCTaHOBKM Unu B cny4vae cb6oes B paboTe.

@)

|

Tabnuua 17: nouck HemcnpaBHOCTEN

Mpu3sHaku

PekomeHAayeMbie NPOBEPKU

Pagvo nepepaTuuk He ynpasnseT
BOPOTAMU U CBETOAMOAHbIA MHAUKA-
TOp Ha nepejaTyMke He 3aropaeTcA

[poBepuTb HaTapenkn nepegaTyMka v Npu HEobXxoAMMOCTM 3amMeHuTb. [lpoBepuTb, YTO
,El,aHHbII7I nepenaTtyuk npaBuiibHO COXpaHeH B paauo npuemMHuke

Pagvo nepepaTuuk He ynpasnsAeT
BOPOTaMW, HO CBETOAMOAHbLIA MHAW-
KaTop Ha nepejaTtyuke He 3aropaeTcA

MpoBepuTb, 4TO HAa ROBUS nopaetca nutaHue cetu. Kpome Toro, NpoBEpUTHL UCMPaABHOCTb
npepoxpanuTenen. Mpn obHapy>XeHnn NeperopeBsLUNX BbIACHUTbL NPUYMHY, YCTPaHUTL ee, a
3aTeM 3aMeHUTb NPeaoXpaHNTENIM aHaNorM4HbIMK Mo NapameTpam.

He nponcxoauT ynpasneHne HU OaHON
onepauven U CBETOANOAHbIA UHAMKA-
Top «BLUEBUS» He muraet

Yb6eamnTbecA, YTO KOMaHAaa npuHumaeTcA. Ecnu komaHaa nogaetcAa Ha Bxopg «[lowaroso»,
BK/1H042€TCA COOTBETCTBYIOWMIA MHANKATOP «[lowaroBo»; ecnm Ucnonb3yeTcA paavo nepe-
[aTyMK cBeToanoaHbIn nHankatop «BluBus» nomkeH coenath ABe ObICTPble BCMbILKN.

He npoucxoauT ynpasneHne H 0HON
onepauven n npobneckosaa namna
BbIKJTIOYEHA

[MoacumTaTb KOMMYECTBO BCMbIWEK M CPaBHUTL CO 3HAYeHNeM 13 Tabnuupl 19

He npouncxoauT ynpaBneHne H1U OaHON
onepauven n npobneckosaa namna
[enaeT HECKOMbKO BCMbILLEK
OnepauvA HauyMHaeTcA, HO cpasy e
NpPoOnCXoanT peBepc ABMXKEeHUA
OnepauvA BbINOMHAETCA MNpaBWUbHO,
HO nNpobneckosaA namna He paboTtaeT

Bbi6paHHaA MOLWHOCTb CANWKOM Manas AnAa AaHHoro Tuna BopoT. Y6eanTbcA B OTCYTCTBUU
NPenATCTBUA U YBENUYUTb MOLLUHOCTb, MpU HeobxoammocTw. lNMpoBepuTb, YTO BO BpemA
BbINOMHEHNA onepaunn Ha Knemmax npo6secKoBOW nammbl €CTb HaNpAXeHWe (HanpaXeHue
OOMKHO 6bITb B npegenax 10-30 B noCTOAHHOrO TOKa); €Cnu HanpAXeHue NpucyTCTBYET,
npobnema MOXeT 3akno4aTbCA B CAMOW lamne, B 9TOM cflydae namny 3aMeHuTb Ha namny
C aHanorM4HbIMM XapakKTepuUCTUKaMmn; ecnn HanpsXeHue He nocTynaeT, BO3MOXHa nepe-
rpyska Bbixoaa npobneckoBon namnbl. MpoBepuTb, YTO Kabeslb He KOPOTKO3AMKHYT.

OnepauvA BbINOMHAETCA MNPaBUILHO,
Ho nHgmnkaTop SCA He paboTaeT

MpoBepuTb TUN 3anporpamMmMmpoBaHHoro Bebixoga SCA (Tabnuua 7). MNposepuTb, 4TO BO Bpe-
MA BbINOMHEHWA onepauun Ha knemmax SCA ecTb HanpAXeHue (HanpAXXeHne AOMKHO BbITb
npumepHo 24 B MOCTOAHHOIO TOKAa); €Cnv HanpsXXeHue NpuUCyTCTBYeT, npobnema MoXeT
3aKnio4aTbCA B CaMOM MHAMKATOPE, B 9TOM Cryyae MHAMKATOP 3aMEHUTb Ha MHAMKAaTop C
aHanornyHbIMM XapakTepucTukamm; ecnm HanpsaXXeHue He NocTynaeT, BO3MOXHa neperpys-
ka Bbixoga SCA. MNpoBepuTb, 4TO Kabenb He KOPOTKO3aMKHYT.

/

7.6.1) ApxuB HeucrpaBHOCTEN

ROBUS nosBonAeT oTobpaxkaTb HENCNPaBHOCTMW, NPOU3oLWeane B Te4eHne nocnegHnx 8 onepaumn, Hanpyumep, cpabatoiBaHue poTo-
3M1EMEHTOB M KPOMKM 6e30nacHOCTU. [na oTobpaXkeHna cnmcka HemcnpasHocTen cM.Tabnuuy 18.

Tabnuua 18: apxuB HeucnpaBHOCTEN Mpumep

1. HaxxaTtb n yaepxmBarb HaxkaTon KHorKy [Set] B TedeHne npumepHo 3cek 4
3cek
2. OTnycTuTb KHOMKY [Set], koraa cBeTOAMOAHBIN MHAMKATOP L1 HauMHaeT muratb N 4
S L
3. Haxatb kHonku [A] v [VY] onAa nepemelleHna muratowlero nHamkaropa Ha L8, Te. Y4 ¥4 \éi
«BXOAHOW MHAMKaTop» AnA napameTpa «[louck HemcnpaBHOCTEW» @ M@ L8
4. HaxaTb 1 yaep>xmBaTb HaxkaTomn KHonky [Set], kHonka [Set] nonxHa 6bITb HaXXaTOM BO BpeMA 4
BbINOMHEHMA WwaroB 5 n 6
5. Yepe3s 3 cekyHabl AOMKHbI 3aropeThCA CBETOANOAHbIE MHANKATOPLI, COOTBETCTBYIOLME Onepauuy, npu
BbINOMHEHUM KOTOPbIX Npon3oLen coon. CeeToanoaHbIn nHavkatop L1 o6o3Ha4aeT pedynbtar camomn fq‘}/
nocnegHemn onepaumm, Havkartop L8 - pesynbtar BOCbMO onepauun. Ecnv nHamMkaTop BKIKOYEH, 3TO O3HAYaET, 7T 3eek
4TO MPU BbINOMHEHUN ONepaLi NPOM30LLa OLWMOKa; ECN MHAVKATOP BbIKIOYEH, Onepauua 3asepLumnacs 6e3 owmbok.
6. HaxaTb kHonku [A] n [¥] ana Beibopa Tpebyemoi onepaummn: COOTBETCTBYHOLMIA UHANKATOP MUraeT L. Z 3 7 YNy
CTOMbKO e pas, CKOMbKO 1 NpobneckoBanA namna nocre onpeaeneHna owmbkmn (cm.tabnuuy 19) @ " @ N
7 OTnycTuTb KHOMKY [Set 4+
SET

~

N
/

N

7.7) AnarHocTUKa U CUrHanbl

HekoTopble yCTpOWCTBa MOCLINAIOT CreunanbHble curHanbl, no
KOTOPbIM MOXHO OnpeaenvTb paboyunii cTaTyc UM HEMCNPaBHOCTb

yCcTponcTBaa.

20 -

Pycckuin



/

7.7.1) CurHanbl Npo6neckoBoOil namnbl

Bo BpemMA BbINOSIHEHNA onepaunn I'IpOGJ'IeCKOBaFl namMna BCnbIXMBaeT OAUH pa3 B CeKyHAy; Npy BO3HUKHOBEHUA OLMOKKN BCMbILWKK npo-
UCXOAAT Yalle; namna BCrnbiXMBaeT ABaXAbl C NepepbiBOM B CEKYHAY.

Ta6bnuua 19: curHanbl Npo6neckoBomn namnbl

YacTbiv BCNbIWKY MpuynHa OEVCTBUE

1 muraHve Ownbka wuHel BLUEBUS | B Havane onepauuy nposBepka yCTPOMCTB, NoakntodeHHbix K BLUEBUS, He

1-cekyHaHaA naysa COOTBETCTBYET onpeaenieHHbIM B hade pacno3HasaHusA. B cnyyae obHapy-

1 muraHve >KEHMA HENCNPaBHOCTEW, MPOBEPUTL U 3aMEHUTD; B Cly4ae Moandumkauum
npoun3BecTu npoueaypy pacno3HaBaHuA

2 BCNbIWKMN CpabartbiBaHue hoToane- | B Havane onepauuv oavH nnm 6onee PoTOINEMEHTOB HE AaloT paspelle- Hue

1-cekyHaHanA naysa MeHTa Ha ABUXXEHWEe, NPOBEPUTb Hanmuune NpenAaTCTBUN.

2 BCMbIWKU Bo BpemA aBuxxeHWA 06Hapy>XMBaeTcA NpenATcTBume.

3 BCNbIWKMN CpabaTbiBaHue orpaHuyn- | B npouecce aBvXeHUAa BOPOT 06HapY>KMBaeTCA BbICOKOE TPEHMWE; ONpeaennTb

1-cekyHaHaA naysa TenA «MowHocTb asura- NPUYMHY

3 BCNbIWKMN TenA»

4 BCMbIWKU CpabartbiBaHue Ha Bxofe B Havane unu Bo BpemA nepemelleHnA nponsoLwno cpabaTbiBaHuA Bxoaa

1-ceKyHaHanA naysa cTorn CTOI1; ycTaHOBUTb NPUYMHY.

4 BCNbIWKMN

5 BCNbILWKMN OwmnbKa BHYTPEHHUX Mopoxaartb He MeHee 30 ceKyHA M NONPo60BaTh elle pa3 NoaaTb KOMaHAay;

1-cekyHAHaA naysa napameTpoB 3NEKTPOHHOrO | ecnu npobnema He UCHE3HET, 3HA4YUT MMEeeT MeCTO Cepbe3Han NooMKa 1nm

5 BCNbIWKMK 6noka ynpasneHus. Heo6x0AMMO 3aMEHUTb IMEKTPOHHYIO Nnarty.

6 BCMbILKMN MpeBbiWweHne Mmakcumarnbs- | BepkaaTtb HECKONBbKO MUHYT, MOKAa OrpaHUYMNTESb onepaumni yMEHbLUUT 3Ha-

1-cekyHaHaA naysa HOro Konm4yecTsa onepa- YeHne MakcumMasnbHoro npegena

6 BCMbILKN LI B Yac.

7 BCrbIWeK C6oi1 BO BHYTPeHHUX aneK- | OTcoeanHUTE Ha HECKOMbKO CEeKYHA, 6/10K OT CeTW NUTaHuA, 3aTem nonpo-

1-cekyHAHaA naysa TpUYEeCKMX Liensx 6ynTe noaaTb KomaHAay. Ecnm npobnema He UcHesHeT, 3HaUMT UMeeT MecTo

7 BCMbIWeK cepbes3Han NofioMKa Mnn HeobxoaMMo 3aMeHUTb nnarty 6noka.

8 BChnblleK Ye nuveetca komaHaa, He | [poBepuTb, Kakaa KomaHaa NOCTOAHHO OBHapy>XXMBaeTCA; Hanpumep, aTo

1-cekyHAHaA naysa [JonycKaloLan UCMONHEHNA | MOXET 6blTb KOMaHAa «0TKpbIBaHWA» OT TaliMepa Ha BXOAe.

8 BChnblleK Opyrnx KomaHzg

~

N
-

7.7.2) CurHanbl 6510Ka ynpaBneHus

B 6noke ynpasnexHna ROBUS umeeTcA paa cBETOANOAHbBIX MHAMW-
KaTopoB, KaX bl M3 KOTOPbIX MOXET nogasaTb crneunarnbHble
CUrHarnbl, Kak npu HopmarsbHol paboTe, Tak 1 B Criyyae owmbKu.

Tabnuua 20: tTHAMKAaTOPbI Ha KNemmax 6noka ynpasfieHuA

Wnpukatop BLUEBUS MpuunHa OEVNCTBUE
He roput Henonagka MpoBepnTb, UMeeTcA N NuTaHne. Y6eanTeca B TOM, YTO NpeaoxpaHnTeny uenbl. Ecnm ato He
TakK, BbIABUTb NPUYUHY, YCTPAHUTb €€ U 3aMEHUTb NPeAOoXPaHUTESb aHaNorMyHbIM
foput CepbesHan He- | VimeeTcA cepbe3Han Henonaaka. MNonpobosaTb BLIKMOYNTL 610K, MOAOXKAATH HEMHOTO, a 3aTeM
nonagka BKMOUUTb. Ecnv Henonaaka He ucyesna HeobX0AMMO 3aMEHUTb SNEKTPOHHYIO NNaTty.
1 MUraHve B CekyHay Bce OK HopmanbHaa paboTa
2 BbICTPbIX MATaHWA MpowusoLuno 370 HOpManbHO, KOraa NPOUCXOAMT U3MEHeHNe COCTOAHMA oaHoro n3 Bxoaos; OPEN, STOP, cpa-
u3MeHeHue cTa- | 6aTbiBaHe POTOINEMEHTOB UMM UCMONb30BaHWE Paavo nepeaaTynka
Tyca BXO[OB
Psap oTaenbHbIX BCMbIWeK ¢ na- | MNpoyee Takoe e curHas, 4To 1 Ha npobieckoBo navne, cm.Tabnuuy 19
y30/1 B OfHY CEKYHOY
Wnpukartop CTOIMN MpuunHa OEWCTBUE
He roput CpabaTtbiBaHue | [poBepuTb YCTPOMCTBA, NOAKNIOYEHHbIe KO Bxoay CTOI
Ha Bxoge CTOIN
foput Bce OK Ha Bxoge CTOIl1 nmeetca curHan
WHpukatop «MowaroBo» MpuuvHa OEVCTBUE
He roput Bce OK Ha Bxoge «[lowaroso» HeT curHana
foput CpabartbiBa- 3TO HOpMasIbHO, €Cnn BKITIOYEHO YCTPOWCTBO, MOACOEAMHEHHOE K BXody «[lowaroBo»
HWe Ha BXone
«[owaroBo»
WHpukatop OTKPbITb MpuyuHa OENCTBUE
He roput Bce OK Bxon OTKPbITb He akTuBeH
foput CpabaTbiBaHne | OTO HOpPMaJIbHO, €CNK BKJTOYEHO YCTPOMCTBO, NoacoeanHeHHoe K Bxogy OTKPbITb
Ha Bxoge OPEN
WHaukatop 3AKPbITb MpuuvHa OEVCTBUE
He roput Bce OK Bxon 3AKPbITb He akTvBEH
foput CpabatbiBa- 3TO HOpMarbHO, ecnv BKITKOYEHO YCTPOMCTBO, noacoeanHeHHoe K Bxogy 3AKPbITb
HUe Ha BXxoae
\ CLOSE
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Ta6nuua 21: UHAUKaTOPbI Ha KHOMNKax 6510Ka ynpaBrieHua \

Csetoauon 1

OnucaHue

He roput Mpw HopmanbHoM paboTe ykasbiBaeT, HTO (hyHKUMA «ABTOMaTMYECKOE 3aKpbiBaHue» He paboTaer.
loput Mpwn HopmanbHon paboTe yKasbiBaeT Ha TO, H4TO (hYHKUMA «ABTOMaTMHECKOE 3aKpblBaHMe» OTKIIOYEHa.
Muraet ® BbINOnHAETCA NPOrpaMMmMpoBaHne OyHKLMIA

* Ecnu muraet ogHoBpeMeHHo ¢ L2, Heobxoaumo Npomn3BeCTM pacrno3HaBaHue YCTPOCTB (cM. naparpad «4.3
PacnosHaBaHue yCTponicTB»).

CBeToAnoAHbIN MHAUKaTOp L2

OnucaHue

He roput Mpu HopmanbHoM paboTe yKasbiBaeT Ha TO, HTO (hyHKLUMA «3akpbiBaHWe nocne oTo» BbIKIOYEHa.
loput Mpv HopmanbHoi paboTe yKasbiBaeT Ha TO, YTO PyHKUMA «3aKpbiBaHue nocne oTo» BKIOYEHa.
Mwvraet ® BbINonHAETCA NPorpaMMMpoBaHne OyHKLMIA

e Ecnn muraeT ogHoBpeMeHHo ¢ L1, Heobxoaumo npon3BecTn pacno3HaBaHue YCTPONCTB (cM. naparpad «4.3
PacnosHaBaHue yCTPONCTB»).

CBeToanoaHbIN MHAUKaTop L3

OnucaHue

He roput Mpv HopmanbHo paboTe yKasbiBaeT Ha TO, YTO oyHKUMA «Bceraa 3akpbITo» OTKMOYeHa.
loput Mpw HopmanbHon paboTe ykasbiBaeT Ha TO, 4TO (hyHKUMA «Bcerpa 3akpbITo» BKOYEHa.
Mvraet ® BbINONHAETCA NporpaMmMmMpoBaHne yHKLMIA

¢ Ecnv muraeT ogHoBpeMeHHo ¢ L4, Heo6xoanmo Npon3BECTH pacro3HaBaHWe AfMHbl CTBOPKYM (CM. naparpad
«4.4 Pacrno3HaBaHve ASIMHbI CTBOPKU»).

CBeToAnoaHbIW UHAUKaTop L4

OnucaHue

He roput Mpw HopmanbHon paboTe yKasbiBaeT Ha TO, HYTO (OYHKLUMA «[IeXyPHbIN PeXUM» OTKITIOYEHa.
loput Mpu HopmasnbHoM paboTe yKasblBaeT Ha TO, HTO OYHKUMA «[eXYPHbIN PEXUM>» BKIIHOUEHa.
Mwraet * BbinonHAeTCA NporpaMmmpoBaHne yHKLWiA

® Ecnn muraeT ogHOBpeMEeHHO ¢ L3, HeobxoaMmMo NpoM3BECTU pacno3HaBaHne ANnHbI CTBOPKY (CM. naparpad
«4.4 PacnosHaBaHvie ANNHbI CTBOPKU»).

CBeToanoaHbIN UHAUKaTop L5

OnucaHue

He roput Mpv HopmanbHo paboTe yKasbiBaeT Ha TO, YTO PyHKLUMA «[TMKoBaA Harpyaka» OTKIoYeHa.
loput Mpw HopmanbHon paboTe ykasbiBaeT Ha TO, H4TO (hyHKUMA «[koBaA Harpy3ka» BKIIIOHYeHa.
Mwuraet BbinonHAeTcA nporpammypoBaHne yHKUMiA

CBeToAnoaHbIW UHAUKaTop L6

OnucaHue

He roput Mpv HopmanbHo paboTe yKa3biBaeT Ha TO, YTO yHKUMA «[peBapuTenbHan CUrHanu3auma» OTKIoYeHa.
loput Mpv HopmanbHo paboTe yKasbiBaeT Ha TO, YTO oyHKUMA «[peBapuTenbHan CUrHanu3auma» BKIIOYEHa.
Mwraet BbinonHAeTcA nporpammypoBanne yHKumin

CseToauoaHbIN uHauKarop L7

OnucaHue

He roput Bo BpemAa HopmanbHol paboTbl ykasbiBaeT Ha To, 4To Bxod SAKPbITb HauMHaeT onepauuio 3akpbiBaHuA

loput Bo BpemA HopmanbHon paboTbl ykasbiBaeT Ha To, 4To Bxod SAKPbITb HauMHaeT onepaumio 4YacTUYHOIO OTKpbI-
BaHuA.

Mwuraet BbinonHAeTcA nporpammypoBaHue yHKUMiA

CBeToanoaHbIW MHAUKaTop L8

OnucaHue

He roput Bo BpemA HopmanbHon paboThbl ykasbiBaeT Ha To, 4To ROBUS koHdurypupoBaH kak «Begywwii»
loput Bo BpemAa HopmanbHol paboTbl ykasbiBaeT Ha To, 4To ROBUS koHdurypupoBaH kak «Benombliin»
\ Mwraet BbinonHAeTcA nporpammupoBaHne yHKUmin
7.8) Akceccyapbl * PS124 PesepBHana 6aTapen 24B - 1,2A/4ac CO BCTPOEHHbIM

Ona ROBUS npegycmatpuBatoTCA cnegytowme AOoNofHUTENbHbIe

akceccyapbl:

e SMXI unn SMXIS PagvonpuemHunk 433.92MIy ¢ umncdpoBbIM
kogmposaHuem Rolling Code (pucyHke 30).

3apAAHbIM YCTPONCTBOM (pUCyHke 31).

¢ SOLEMYO - 310 cuctema nUTaHuWA OT CONMHEYHOW dHeprum (ro
BCEM BOMPOCaM MOHTaXa W MOAKIIIOYEHU CM.pyKOBOACTBO
ronb3oBaTesidA, NpunaraemMoe K 060pynoBaHuio)

J
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8) TexHU4eckue xapakKTepuCcTUKu

/

C uenbio NOCTOAHHOTO COBEPLUEHCTBOBaHUA COOCTBEHHOW Npoaykumm komnaHua Nice S.p.a octaBnAaeT 3a cobon npaBo UM3MEHATb
TEXHUYECKUE XapaKTEepUCTUKM B 060N MOMEHT 1 6e3 npeaBapuTenibHOro npegynpexaeHna, 6e3 yuwepba ona OyHKUMOHANBbHOTO

HasHayeHuA n3genua. Bce TexHNYeECKne XapaKTepuUCTVKN NpMBeAeHbl AnA okpy>Katowen TemnepaTypbl 20°C (+ 5°C).

TexHuyeckue xapaktepuctuku ROBUS

Mopgenb Tun RB400 RB600 / RB600P | RB1000 / RB1000P RB250HS RB500HS

OnucaHue OneKTpomexaHM4YeCcKnin NpMBoA AN1A aBToMaTn3aummn pasaBuxkHbIX BOPOT ObITOBOro
MCMONb30BaHNA CO BCTPOEHHbIM 6/T0KOM yrnpaBneHna

LLectepHAa Z15m4 Z15m4 Z15m4 Z15m4 Z18m4

MakcumanbHasa 4acTo- 80 umknos / geHb | 100 unknoB 150 unknoB / peHb | 80 uuknos / 100 uuknos

Ta uMknos paboTbl (Npu (6nok ynpaene- / neHb (bnok (6nok ynpaBneHna | geHb (610K / peHb (6nok

HOMMHaNIbHOM KPYTALLEMCA HWA orpaHvymMBa- | ynpasfieHuA OorpaHvyMBaEeT Ync- | ynpaBneHua ynpasneHuA

MOMEHTE) €T YMCNO UMKIOB | orpaHn4mBaeT J10 UMKNOB A0 Mak- | orpaHny4nBaeT orpaHuynBaeT
00 Makcumarsb- YMCNO UMKINOB A0 | CUMAsbHOMO KOMW- | YUCIO UMKIOB YMCNO UMKIIOB
HOro KONU4YecTBa | MakcumarsibHO- YyecTBa corfiacHo [0 Makcumanb- | 4O Makcumarb-

cornacHo Tabnu- | ro KonuyecTsa Tabnuue 2) HOro Konu4e- HOro Konuye-
ue 2) cornacHo Tabnu- CTBa COrnacHo | CTBa COrnacHo
ue 2) Tabnuue 2) Tabnuue 2)
MakcumanbHoe BpemA 7 MUHYT 7 MUHYT 5 MUHYT 6 MUHYT 6 MUHYT
HenpepbIBHOro xoaa (npu (6nok ynpaene- (6nok ynpasne- (6nok ynpaBneHuna | (bnok ynpas- (6nok ynpas-
HOMMWHAJIbHOM KPYTALYEeMCA HWA OrpaHnMYMBa- | HMA OrpaHNyMBa- | orpaHu4MBaeT neHuA orpa- neHus orpa-
MOMEHTE) €T HenpepbIBHLIA | €T HEMPEpPbIBHbLIA | HEMPEPbIBHLIN X04 | HNYMBaeT HUynBaeT

X0[4 A0 MaKcu-
ManbHou Benu-
YWMHbI COrNacHo
Tabnuue 2)

X0[4 A0 MaKcu-
ManbHou Benu-
YWMHbI COrNacHo
Tabnuue 2)

[0 MakcumanbHom
BENMYMHbI cornac-
Ho Tabnuue 2)

HenpepbIBHbIA

X04, A0 MaKcu-
ManbHOW Benu-
YMHbI COrnacHo
Tabnuue 2)

HenpepbIBHbI

X0[, 0 MaKcu-
ManbHOW Benwu-
YWHbI CcOrnacHo
Tabnuue 2)

OrpaHu4yeHua UcnoJsib3oBa-
HuA

Kak npasuno, anektpomexaHuydeckui npmeog ROBUS cnocobeH obecneyvBaTb aBTomMaTM3aumio
BOPOT BECOM W ASIMHOW B NpeAenax BeM4uH, yKaszaHHbIX B Tabnuue 2

Mpoao/mKNUTENbHOCTb

PaccunTtaHa Ha 20 000 - 250 000 LMK0B B 3aBMCUMOCTU OT YCMOBUI, ONMUCAHHBIX B Tabnuue 2

AnekTponutaHue

230B nepem.Toka (+10% -15%) 50/60r L.

MakcumanbHana noTpebnnae-
MafA MOLYHOCTb NMPU «MUKO-
BOWM Harpyske» [B AMnepax]

330BT [2A]
[3,9A Bepcua /V1]

515BT [2,5A]
[4,8A Bepcua /V1]

450BT [2,3A]
[4,4A Bepcua /V1]

330BT [2A]
[3,9A Bepeuma V1]

330BrT [2,5A]
[4,8A Bepcua V1]

Knacc nsonauuun

1 (HeobxoaMMO 3a3emreHue)

ABapuiiHoe nuTaHue

C pononHuteneHbiM ycTpocTtBoM PS124

Bbixoa hoHapb

Ona 2 dpoHapen LUCYB (namna 12B, 21BT)

Bbixog S.C.A

Ona 1 dpoHapa 24B makc. 4BT (HanpaXeHne Ha BbiIxoae MOXeT BapbupoBaTbeA oT —30 4o +50% u
MOXET ynpaBnATb Takxe Hebonblummn pene)

Bbixogq BLUEBUS

Bbixoa ¢ MakcumanbsHom Harpy3kon 15 yctponcts BLUEBUS

Bxopg CTON

[nA 3amMbIKaeMbiX U1 pa3MbIKaeMbIX KOHTAKTOB UM KOHTAKTOB C MOCTOAHHBLIM COMPOTUBEHN-
em 8,2KQ; B pexxMme aBTOMaTMYECKOro Noucka 1 3anoMuHaHmA (Ntobble pasHOMTEHUA C 3anoM-
HEHHbIM COCTOAHMEM MPUBEAYT K HEMEAEHHOMY BbINOMHEHNIO KOMaHabl «STOP»)

Bxop «MowaroBo»

Ona Hopmaano Pa30MKHYTbIX KOHTaKTOB (SaKprTI/Ie KOHTaKTa npmBeneT K BbIMOMHEHUIO KOMaH-

bl «lMowaroso»)

Bxon OTKPbITb [nAa HopMasibHO Pa30OMKHYTbIX KOHTAKTOB (3aKpblBaHNe KOHTaKTa NPUBOAUT K BbINOSIHEHWIO
komaHgpl OTKPbITb)
Bxoa 3AKPbITb [nAa HOpManbHO Pa3OMKHYTbIX KOHTAKTOB (3aMblKaHUe KOHTaKTa NpMBOAUT K BbIMOMHEHNIO KO-

maHabl S3AKPbITb)

LUtekkepHoe coeanHeHue
AnA paavo

Coegnnutens SM ana npnemumka SMXI nnu SMXIS

Bxoa papuoaHTeHHbI

52 Om gna kabena Tuna RG58 nnu aHanormyHoro

Mporpammupyembie PyHKLMN

8 chyHkumi Tvna BKJ1.-BbIKJ1. n 8 perynupyembix doyHKUuMiA (CM.Tabnuubl 5 1 7)

DYyHKLMU aBTOMaTU4YECKOro
noucka u pacno3HaBaHuA

ABTOMaTUYECKUA NOUCK 1 3anOMUHaHNE YCTPOMCTB, NOAKNIOYEHHbIX K Bbixogy BLUEBUS
ABTOMaTMYECKOE pacrnosHaBaHue Tuna ycTporucTB «STOP» (koHTakT HO, H3 nnu conpoTtuene-

Hue 8,2kQ)

ABTOMaTUYECKOE pacno3HaBaHne AsIMHbI BOPOT U pacHeT TOHYEK TOPMOXKEHWNA U YaCTUYHOIO OT-

KpbITUA.

Wcnonb3oBaHue B KOPpO3u-
OHHOI UK NOTEeHUManbLHO
B3pblBOONacHou atTmocdepe

He ponyckaetca

He ponyckaetca

He ponyckaetca

He ponyckaetca

He ponyckaetca

~
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Pa36510kuMpoBKa U nepemMelleHUe BPYYHYIO: Nnepes HavyanoM JaHHOW onepauuv o6paTuTb BHUMaHUe Ha To,
4TO pas3broKMpPOBKA MOXET UMETb MECTO TOJIBKO B TOM CJlydae, eCiiu CTBOPKa HEMoABVXHA.

ana GnOKVIPOBKVI: BbINOSIHUTb NepeYuncrieHHble Bbille onepauun B OﬁpaTHOM nopAanke

1 OTKUHYTb ONCK, MOKPbIBAIOLMIA 3aMOK.

2 BcTaBUTb KJ1HOY U NOBEPHYTb €ro no
4acoBOW CTPerKe.

YnpaBneHue npu HeucnpaBHOCTU YCTPOMCTB Oes-
OMacHOCTU: ynpaBfieHMe BOPOTaMu BO3MOXHO Aaxe
npy HEMCNPaBHOCTU YCTPONCTB 6€30MacHOCTM BOPOT.

® BKno4nTb yrpasneHue BOPOT (Npv MomowmM nynbTa
OVCTaHUMOHHOIO ynpaBneHuA, Ko4YeBOro nepekro-
yarenAa u np.); ecnu Bce B NopAaKe, BOpoTa OTKPO-
IOTCA U 3aKPOKOTCA B 0ObIMHOM peXxxMme, B MPOTUBHOM
cnyyae npobneckosan famna npou3BeneT HECKOSbKO
BCMbIWEK, W BbINOMHEHVWE Onepaunm He HadHeTcA
(KOJ'II/I‘-IeCTBO BCMbllWeK 3aBUCUT OT NPUYUHbI, MO KOTO-
pon 3apaBaemas onepauma He MOXeT ObiTb BbIMOJ-
HeHa).

e B 3TOM cny4yae B TeYeHWe TPex CEeKyHn Heobxoammo
Npou3BecTU MOBTOPHOE BKJIOYEHNE U yAep)XUBaTb
aKTUBHOW KOMaHny.

o [MpMMepHO 4Yepe3 2¢ HayHeTCcA [ABWXEHWe BOPOT B
peXxxumMe «MpUCYTCTBUE YenoBeka»: NMpU yaepXKaHum
KHOMKM HaXkaTou, BOpOTa NPOAOIHKAOT NepeMeLLaTb-
CA; Nocrne Toro, Kak KHoMKa ynpaBfieHna OTrnyLleHa,
BOpOTA OCTaHaBMNMBaIOTCHA.

4 [epeMecTuUTb CTBOPKY BPYYHYIO.

A nNpu HencnpasHocTM ycTpoiicTe 6esonacHocTyn
Heo6X0AMMO KaK MOXXHO CKOpee NPOU3BECTU PEMOHT
CUCTEeMbl aBTOMaTU3aLMMN.

3ameHa 6atapeek nysbTa AUCTAHLUMOHHOIO ynpas-
JIEHUA: ecNn 4Yepes Kakoe-TO BPeEMA HaunHatoTcA coon
B paboTe nynbTa AUCTAHLUMOHHOMO YNpaBneHwA, Uim OH
nepectaeTt pabortarb, 3TO MOXET 6bITb BbI3BAaHO MCTO-
weHnem batapen (B 3aBUMCMMOCTM OT WHTEHCUMBHOCTM
3KcnyaTaumm, 9To MOXET MPOU3ONTUN Yepe3 HECKONbKO
mMecAues - rog). O HeobxoanMOCTK 3aMeHbl 6aTapemn CBu-
OeTenbCTBYeT TOT PaKT, YTO NlaMnoyKa NoATBEPKAEHMA
nepegayn curHana He BKIHOYaeTcA, cnabo ropuT unu
BKJIIOYAETCA C HEKOTOPbIM ono3aaHuem. [Npexae yem
0bpaTnTbCA K cneunanncTy no yCcTaHOBKE MonbITanTechb
3ameHuTb batapeto aHanorm4yHon 6atapeen M3 Opyroro
OencTByiowero nynbTa: ecnu npobnema ycTpaHAeTCA,
[OCTaTO4HO TOMbKO BCTaBWUTb HOBYIO 6aTtapeto ¢ aHasno-
MYHBbIMU XapaKTepPUCTUKaMMN.

BaTapel/l cogep>kat onacHble BellecTBa, NO3TOMY 3anpe-
ujaeTcA Bbl6paCbIBaTb ux B obwme oTxodpl, a yTunnu3sun-
poBaTb B nopAake, npegnMcaHHOM MeCTHbIMWA HOpMaTKU-
Bamu.
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WHcTpyKumAa 1 BakHaA nHdopmauma Ana nonb3oBarenen aneKTrpomexaHuyeckoro npusoaa ROBUS

/

e[lepen nepBbiM UCMNONb3OBaHUEM CUCTEMbl aBTO-
MaTu3aumMmu Nnony4nTb OT NpeacTaBUTENA MOHTaXKHOM
opraHusaumm nHcpopMaumto 06 oCTaTOYHbIX PUCKax U
yOENUTE HEMHOTO BPEMEHWN MPOYTEHUNIO HACTOALLEN
MHCTPYKLUUMN U npeaynpexxaeHun ana nonb3oBare-
NA, NPefoCTaBNEeHHOMO YCTaHOBLUMKOM. XpaHUTb PyKO-
BOACTBO Ha cnyyan cripaBoK B Byayliem unm BO3MOX-
HOW nepenayn n3genvAa HOBOMY BriafesbLy.

eBawa cuctema aBTOMaTu3auum - 3T0 o0bopyaoBa-

Hue, BbiMonHAWLWee Bawu komaHAabl; HebpexxHoe
WM HeHaanexkallee WUCnofb3oBaHue MOryT chenatb
ee oMnacHOii: He nogaBaTh KOMaHAy ABVXEHWA, ecnv B
paguyce OeVCTBUA HaxogATCA NOAMW, >XMBOTHbIE MNU
npeoMeThl.

e[leTn: cuctema aBToMaTM3aumn obecnedmBaeT BbICO-
Kyto cTeneHb 6esonacHocTu. BnarogapAa Hanuuuio
COBCTBEHHbIX CUCTEM 6E30MacHOCTM OHAa MOSIHOCTbLIO
UCKIIOYAET ABWDKEHME NMPU HaNMUuuu NOAEN UNW Npea-
MeToB, obecneunBan npeackasyemyto u 6esonacHyto
paboT BOPOT. TeM He MeHee, OeTAM KaTeropu4ecku
3anpeLaeTca urpatb B HEnocpeacTBeHHOM 6nmM3ocTu
OT CUCTEeMbl aBToMaTusaumm. XpaHute nynbT AUCTaH-
LUMOHHOIO yrnpaBneHna B MECTe, HeQOCTYMNMHOM AETAM.
NMomHuTe, 4TO 3TO He urpyLka!

eHeucnpaBHocTU: [pn obHapy>XeHUn Henonagkn unm
aHomanui B paboTe HEMEANEHHO OTKIIIoYUTE CUCTEMY
OT 9MEKTPUYECKON ceTu 1 3abnokupymte ee mexa-
HUYecku. He nbiTanTecb NPOU3BOAUTbE PEMOHT Camo-
CTOATENbHO. Bbi30BMTE YNOMHOMOYEHHOIO CEPBUCHOIO
crieuvanucta. [Jo npuxoaa cneumanucTa BopoTa MOXXHO
OyneT OTKpbIBaTb BPYYHYO, NpeaBaputesisHO pasbso-
KNPOBaB 3MeKTPOMEXaHNYECKUA NPUBOS, KakK OnMUcaHo
HUKE.

*0O6cnyxuBaHue: Kak noboe apyroe obopynosaHue,
cucTemMa aBToMaTu3auum Hy>XXgaeTcA B nepuoanye-
CKOM 06cny>XuBaHuM C uUenbio obecneyeHua ee npo-
OOMmKUTENbHOM 1 6e3onacHon paboTel. CornacynTte ¢
Bawwvm cneumanMcTom no ycTaHOBKE MfiaH nepuoau-
yeckoro obcny>kmeaHua; komnaHuA Nice pekomeHayeT
Npou3BOANTbE BMELLATENbCTBa OAMH pa3 B Monroga B
cny4ae 06bl4HOro 6bLITOBOrO MCMOML30BaHUA, HO OaH-
HaA MNepuoaMYHOCTb MOXET BapbMpoBaTbCA B 3aBU-
CMMOCTU OT WMHTEHCUBHOCTM 3Kcnnyataumn. Jliobble
onepaumun rno NpoBepke, 06CAY>XXNBAHWIO UM PEMOHTY
OOIMKHbI MPOM3BOANTLCA TONBKO KBANTMMLUMPOBaHHBIM
nepcoHanom.

e [laxxe Mpy MOHMMAHUM NpoLecca, He U3MEHAWTE KOH-
CTPYKUMIO 060pyaoBaHUA, HACTPOMKU M napameTpbl
CMCTEeMbl aBTOMaTU3aUMn: 9TO AOMKEH AenaTb TONbKO
cneumanucT no ycTaHoBKe.

* VicnbiTaHnA, nepuoguydeckoe TeXHUYeckoe 06CnyXu-
BaHWe M PEMOHT AOMKHbI JOKYMEHTMpOBaTbCA 06Cny-
>XMBaroLWen opraHmsaumen. Konmm AaHHbIX OOKYMEH-
TOB JO/MKHbI XPaHUTLCA Y Bnagenbla CUCTEMBI.

EpMHcTBEHHaA onepauuaA, KOTOPYHO MOXET MPOU3BO-
OVTb nonb3oBaTenb obopyaoBaHMA (M pekomeHayeTcA
Jenatb 3TO perynApHO), - 3TO Nepuogmyeckan 4YuCT-
Ka cTekon (QOTO3NEMEHTOB WU yOaneHue nuCTbeB
UM KamHeRn, KoTopble MOTyT cO34aBaTb MPEenATCTBUA
OnAa paboTbl cuctemMbl aBToMatusaumm. Bo nsbexkaHue
HeCcaHKLMOHMPOBAHHOIO UCMONb30BaHNA CUCTEMbI aBTO-
mMaTusaumm nepen Ha4yanom nposeaeHna paboT He 3abbl-
BaliTe 0 pa36/1I0KUPOBKE aBTOMaTU4ECKUX YCTPOMCTB
(kak onucbiBaeTcA HKe). YMCTKY NpOM3BOAMTE YNCTOMN
BETOLLUbIO, C/ierka CMOYEHHOW BOAOW.

¢ YTunusauumsa: o OKOHYaHUM CpoKa CIy>X6bl CUCTEMBI
OEMOHTaX AOMKEeH Npou3BoanTbCA KBaMuumMpoBaH-
HbIM MEepcoHanom, 1 yTunmsauma n nepepaboTka Kom-
MOHEHTOB [OO/MKHbI BbINOMHATLCA B COOTBETCTBUM C
TpeboBaHMAMN OENCTBYIOLWEro 3aKoHoA4aTENbCTBA.

e [lpn nonomke UNM OTCYTCTBUU HaNpAXEHUA B
anekTpuyeckon cetu: Bo BpemA oxmnaaHuAa npuxopa
crneunanncTa no ycTaHoBKe U BO306HOBEHNA noaa-
4K 3Heprum, ecnu cnuctema He obopynosaHa bydepHon
6arapeewn, cMcTema aBToMaTu3aumm MOXeT UCMOosb30-
BaTbCA Kak fobaA HeaBTOMaTU3UPOBaHHAA cuctema.
[na 3Toro HEObXo0AMMO BPY4HYKO NPOU3BECTU pa3bio-
KNPOBKY (€OMHCTBEHHaA ornepaund, KOTOPYH MOXeT
npon3sBoanTb MNONb3oBaTeNb CUCTEMbl aBToMaTu3a-
uMmn): paHHaA onepaumsa bbina TwarensHo paspaboTaHa
koMnaHuen Nice anAa makcumansHOro obneryeHna aKce-
nayataumu, He npuberaA K NPUMMEHEHNIO CreunarnbHbIX
YCTPONCTB nnn hn3nyeCcKomn Cuibl.
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