INSTRUCCIONES DE MONTAJE PARA MOTORES TUBULARES CON FINAL DE CARRERA ELECTRONICO Y RECEPTOR DE RADIO “STAR” “VENUS” @
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@ ver.00
ADVERTENCIAS :

Estimado cliente, gracias por haber comprado un producto EUROTRONIC®. Esta hoja contiene informaciones importantes acerca de los modos de uso yla seguridad de la instalacion.

Respete las instrucciones y consérvelas para consultas futuras. Los motores con final de carrera electrénico y receptor de radio mod. STAR y VENUS son aptos para el movimiento de toldos,
persianas enrollables o dispositivos similares. Cualquier otro uso se considera inapropiado y, como tal, queda prohibido. Las especificaciones técnicas de este motor se encuentran en la etiqueta de
identificacion aplicada en el mismo.

1) NOTAS SOBRE LA SEGURIDAD :

* El producto debe ser instalado por personal técnico capacitado y respetando las normas y leyes vigentes en el territorio.

* Compruebe que la mercancia esté integray no haya sufrido dafios durante el transporte.

La potencia del motor debe ser adecuada para la carga aplicada. Portanto, invitamos al instalador a consultar las tablas de carga ilustradas en el catalogo EUROTRONIC®.

Utilice rodillos enrolladores con espesor 10,/ 10.

Compruebe que el tamafio y la forma de la polea de arrastre y la corona del adaptador sean adecuados para el didmetro interno del rodillo enrollador. Los adaptadores, soportes y demas

accesorios inherentes al motor deben seleccionarse exclusivamente del catdlogo EUROTRONIC®.

Los choques violentos de cualquier tipo por ejemplo, debido a la caida al suelo del motor (Fig. 02) o al uso de herramientas inadecuadas (Fig. 03) pueden provocar la ruptura de piezas internas o

externas del motor.

No perfore el motor por ningin motivo (Fig. 04).

Si se utilizan tornillos para fijar el rodillo enrollador, éstos no deben tocar absolutamente el motor (Fig. 05).

Esta prohibidoy es peligroso alterar el motory el cable de alimentacion.

El cable de alimentacién debe fijarse con cuidado para no chocar con las piezas en movimiento.

Dentro del motor hay un dispositivo térmico de seguridad con restablecimiento automatico que detiene el motor en caso de sobrecalentamiento. Si dicho dispositivo interviene, basta esperar unos

4/5 minutos para que se enfrie el motory recomience el funcionamiento normal.

Elmotor debe instalarse de manera tal, que no pueda entrar en contacto con liquidos (Fig. 06).

No corte el cable de la antena por ningn motivo (Fig. 07).

» Porsu seguridad, esta prohibido trabajar cerca del rodillo enrollador de la persiana enrollable con el motor alimentado, ya que es posible activar inadvertidamente el mismo presionando los botones
de mandoy provocar dafios a personas o cosas.

2) INSTRUCCIONES DE MONTAJE :

¢ Introduzca la corona del adaptador (5) en la corona de la base del final de carrera (7), comprobando que coincidan los dos encajes de referencia (12 y 13).

¢ Introduzca el adaptador (compensado o normal, segin el tipo de instalacién) (2a) o (2b) en el pifidn de salida (3] y fije las piezas con la pinza de bloqueo (1). El adaptador compensado BKT debe
instalarse de manera tal, que la flechaimpresa en el mismo quede en la direccién de desenrollado de la persiana enrollable/del toldo (véase la Fig. 08).

* Introduzca la placa metélica de bloqueo del perno (10] junto al perno cuadrado (9) en el agujero cuadrado ubicado en la cabeza del motory fije las piezas con los dos tornillos de cierre (11).

¢ Introduzca el motor (4) en el rodillo enrollador (15) prestando atencién a que la ranura del adaptador (16a-b) coincida con la ranura (14) del rodillo enrollador.

* Empuije elmotor hasta que la corona del adaptador (5) se encaje en el rodillo enrollador (15).

3) CONEXIONES ELECTRICAS :

* El producto esta sujeto a una tension eléctrica peligrosa. Realice las conexiones eléctricas con la alimentacion desconectada.

 Encaso de conexion externa del motor, se recomienda que el cable de alimentacion esté cubierto por un tubo de proteccion adecuado.

* Conecte el cable de puesta a tierra (amarillo/verde).

* Los botones de mando estén sujetos a la tension de red, porlo que deberan estar adecuadamente aislados y protegidos.

» Para modificar el sentido de rotacién del motor, invierta los cables negroy gris del botén de mando.

* Esobligatorio que el instalador prevea un dispositivo de aislamiento (con apertura minima de los contactos de 3 mm) aguas arriba de la instalacion.

* No modifique ni sustituya piezas sin autorizacion del fabricante.

* Silainstalacion se realiza en una persiana enrollable, aseglrese de que ésta se deslice perfectamente durante la aperturay el cierre, comprobando también que no haya fricciones entre el rodillo
enrolladory el cajony que la persiana enrollable se apoye correctamente en el alféizar.

 Encaso deinstalaciones con varios motores de radio, la distancia minima entre ellos debe ser porlo menos de 1.5 metros.

* Noinstale el producto cerca de superficies de metal.

 Lafuncion de deteccién de obstaculos en la bajada esta garantizada si se utiliza el adaptador compensado (céd. BKT) correctamente instalado, como se indica en el dibujo de |a Fig. 08.

Esquema eléctrico de conexion : Instalacién del adaptador compensado BKT para obstaculos en la bajada :

§
3.1 Alimentacion:

Para la alimentacién del mator, consulte los datos de placaindicados en la etiqueta (6) aplicada en el motor. La tension de alimentacion debe aplicarse a los cables MARRON y AZUL.

3.2 Conexion de los botones de mando:

Los botones de mando manual deben conectarse a los cables GRIS y NEGRO, mientras que los contactos deben cerrarse en el cable MARRON. Los botones de mando deben ser de posiciones

inestables. Es posible aplicar varios botones en el mismo motor con una conexién en paralelo. Los botones de mando estéan sujetos a la tension de red y, por tanto, deben estar adecuadamente

aislados y protegidos. Para aplicar un mando de subida o bajada, presione el botén correspondiente por lo menos durante 0.5 segundos; para bloguear la maniobra, presione brevemente cualquier

botén de mando.

4) ADVERTENCIAS SOBRE LOS SISTEMAS DE RADIO :

* Se recomienda no utilizar sistemas de radio en ambientes con interferencias fuertes (por ejemplo, cerca de estaciones de policia, aeropuertos, bancos, hospitales). Antes de instalar

cualquier sistema de radio, es conveniente realizar una inspeccion técnica para identificar las posibles fuentes de interferencia.

* Los sistemas de radio pueden utilizarse cuando las interferencias o el mal funcionamiento del transmisor o el receptor no presenten factores de riesgo, o bien cuando dichos factores se eliminan
con sistemas de seguridad apropiados.

» Lapresencia de dispositivos de radio trabajando en la misma frecuencia (433.92 MHz) de transmisién (por ejemplo, alarmas o auriculares con radio) puede causar interferencias con el receptor
de radio de latarjeta, reduciendo asila capacidad de los transmisores y limitando el funcionamiento de la instalacion.

4.1 Frecuencia de trabajo:

El receptor de radio trabaja a una frecuencia de 433.92 Mhz.

5) TRANSMISORES COMPATIBLES :

5.1 Transmisores portatiles:

Los motores mod. STAR y VENUS son compatibles con todos los transmisores portatiles de la serie 80.003.001 y 80.003.01 1. Ademas, pueden adquirir hasta 40 cadigos de radio distintos en su

memoria, uno de los cuales puede ser de un sensor céd. 60.001.115 o equivalente. La memorizacion del transmisor se produce segin descrito en los puntos 6.2,6.3y 7.1.

5.2 Sensores de radio céd. 60.001.115 o equivalentes:

Los motores STAR y VENUS son capaces de gestionar las informaciones procedentes de sensores de radio de sol y viento céd. 60.001.115 o equivalente. La memorizacion del sensor de radio se

produce del mismo modo que para un transmisor portatil (véase el punto 7). Los umbrales de intervencion de los sensores de radio de sol y viento pueden programarse directamente en el sensor

mismo.

* 5.2.1 Maniobras relacionadas con el sensor de viento:

Si la intensidad del viento supera el umbral configurado en el sensor de radio, éste no ordena al motor una maniobra de subida e inhibe cualquier otro mando mientras permanezca la situacion de

alarma.

* 5.2.2 Maniobras relacionadas con el sensor de sol:

Si la intensidad del sol supera el umbral configurado en el sensor de radio, éste ordena al motor una maniobra de bajada; si la intensidad del sol se mantiene por debajo del umbral configurado en el

sensoral menos durante 18 minutos, éste ordena al motor una maniobra de subida.

* 5.2.3 Activacion / desactivacion de la funcion de sol:

Si desea que el motor gestione solamente las informaciones enviadas por el sensor de radio con relacion a la velocidad del viento, desactive la funcién de sol en el transmisor portatil; si desea que el

motor gestione también las informaciones enviadas por el sensor de radio con relacién a la intensidad del sol, active la funcién de sol en el transmisor portatil. El procedimiento de activacién /

desactivacion del sensor de sol se describe en el manual de instrucciones del transmisor portatil, en el apartado “funcion de sol”.

* 5.3 Sensores de radio genéricos:

Los motores STAR y VENUS pueden gestionar otros tipos de sensores de radio producidos por el mismo fabricante. La memorizacion del sensor de radio se produce del mismo modo que para un

transmisor normal (véase el punto 7.1). Si estan previstos, los umbrales de intervencion pueden programarse directamente en el sensor de radio. Para informaciones mas detalladas, consulte el

manual de instrucciones del sensor de radio.

6) PRIMERA INSTALACION :

6.1 Modo “instalador™:

El motor STAR o VENUS se entrega sin ninguna carrera valida memorizada y funciona en el modo “instalador” hasta iniciar el procedimiento de aprendizaje de la carrera. Presionando el botén
“subida” 0 “bajada” por mas de 0.5 segundos, el motor comienza a moverse en una direccion, deteniéndose al soltar el botan.
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6.2 Instalacion para aplicaciones tipo “persiana enrollable”, "toldo", "cortina enrollable" :

Si el motor se utiliza para mover una persiana enrollable, el adaptador compensado BKT es necesario.

Si el motor se utiliza para mover un toldo, el adaptador compensado BKT es aconsejado pero no necesario.

Si el motor se utiliza para mover una cortina enrollable, el adaptador compensado BKT no es necesario; utilizar un adptador normal.

@ Utilizando los botones, lleve el motor a una posicién
intermedia (en esta fase, el motor funcionara en el
modo “instalador”), identificando el botén de bajada
delmotor.

Presione brevemente (menos de 0.5 segundos, sin
mover el motor] y consecutivamente [como
méaximo, 2 segundos entre una presion y otra) el
botéon BAJADA:
por 3 veces si PERSIANA ENROLLABLE;
por 5 veces si TOLDO;
por 7 veces si CORTINA ENROLLABLE.

@ Si el procedimiento se ha realizado correctamente,

unos 2 segundos después de la Ultima presion del
botén el motor se movera hacia abajo.
Si el adaptador compensado BKT es instalado el
motor se detendrd automaticamente en la
posicion de final de carrera inferior, si no parar el
motor en la posicion de final de carrera inferior
deseado utilisanzo las teclas de mando.

@En los 8 segundos posteriores a la parada del
motor es posible modificar la posicion de final de
carrera inferior propuesta presionando las teclas
de mando.

@ Espere sin realizar otras operaciones. Después de
unos 8 segundos, el motor memoriza la posicion de
final de carrera inferior y ordena una maniobra
automatica de subida. Durante la subida, se activa
el control de par STS (soft touch system) para
garantizar un impacto suave con el posible
obstaculo que delimitard el final de carrera
superior.

@ Si el final de carrera superior es delimitado por un
obstaculo [persiana enrollable con tapones o toldo
con cajon), espere a que ésta impacte el obstaculo.
Elmotor memorizara la posicion de final de carrera
superior y ordenara un amplio movimiento hacia
abajo y dos pequefios movimientos hacia arriba
para indicar que la posicién del final de carrera
superior ha sido memorizada exitosamente.

@ Si el final de carrera superior no es delimitado por
un obstaculo, coloque el motor en la posicién de
final de carrera superior deseada. Después de
unos 8 segundos, el motor memorizara la posicion
de final de carrera superior y ordenara un amplio
movimiento hacia abajo y dos pequefios
movimientos hacia arriba para indicar que la
posicién del final de carrera superior ha sido
memorizada exitosamente.

®En los 8 segundos posteriores a los dos breves
movimientos de subida, presione el botén
PARADA del transmisor a memorizar. El motor
realizard un pequefio movimiento de subida para
confirmarla adquisicion del transmisor.
Si el codigo PARADA del transmisor a memorizar
no es pulsado en tiempo Util, el motor realizara dos
pequenos movimientos hacia abajo para indicar
que el codigo de radio no ha sido adquirido.
No habiendo memarizado ningdn transmisor, sélo
serd posible mover el motor por medio de los
botones de mando. En todo caso, es posible
memorizar el transmisor posteriormente a través
del procedimiento 6.3.
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6.3 MEMORIZACION DEL PRIMER TRANSMISOR :

Si se realizan correctamente, el procedimientos B.2 preveé como Ultima operacién “H” la memorizacion

del transmisor. En todo caso, el transmisor también puede memarizarse posteriormente siguiendo el

procedimiento descrito a continuacion:

* Utilizando los botones de mando, lleve el motor a la posicién de final de carrera inferior.

* Desconecte latensién almotory espere unos segundos.

¢ Vuelva a alimentar el motor con tension.

 Esperaralgunos segundos.

* Presione brevemente (menos de 0.5 segundos) el botén “BAJADA” por 10 veces consecutivas (este
procedimiento debera finalizar dentro de 15 segundos a partir del momento en que el motor recibe
alimentacion).

* Sila operacion se ha realizado correctamente, unos 2 segundos después de la décima presion el
motor realizard dos pequefios movimientos hacia arriba para indicar la entrada en el menu
“programacion de los transmisores”.

¢ Durante los 8 segundos posteriores a los dos breves movimientos de subida, presione el botén
PARADA del transmisor portatil a memorizar. El motor efectuara un pequefio movimiento de subida
para confirmar la adquisicion del transmisor.
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6.4 Gestion electrénica del movimiento :

* Funcion ROD (Rise Obstacle Detection) (no es contemplado para aplicaciones como la cortina enrollable):

Durante la maniobra de subida, el motor activa la funcién ROD para detectar la presencia de obstaculos que puedan impedir el movimiento normal del motor. En caso de detectar un obstaculo, se
bloguea la maniobra de subida y se ordena un breve movimiento de bajada para liberar la estrustura de la traccion provocada por la presencia del obstaculo. Durante este pequefio movimiento
automatico de bajada, se inhiben todos los mandos manuales.

¢ Control de par STS (Soft Touch System) (no es contemplado para aplicaciones como la cortina enrollable):

Cerca del final de carrera superior, el control de par STS limita el par motory lo adapta al peso de |a persiana enrollable/ el toldo para garantizar un eventual apoyo suave con el obstaculo del final de
carrera superior.

¢ Control en los bloqueos de seguridad SHD (Safety Hook Detection) contemplado para

aplicaciones como la persiana enrollable): —_—

Si la persiana enrollable esta provista de bloqueos de seguridad, la funcién SHD detecta la eventual i 1

presencia de los mismos, interrumpiendo en dicho caso la maniobra de subida y ordenando el cierre @ g@ [E— @ e —

de lapersiana enrollable sin dafiarla (véase la Fig. 09). E SHD i
= - ES = =+ =F -

Fig.09

*Autocalibrado de la carrera:

Si el motor ha aprendido el final de carrera superior por elimpacto con un obstaculo (como en el caso de las persianas enrollables con tapones o toldo con cajén), éste evitara elimpacto continuo con
el tope deteniéndose unos instantes antes. Si la electrénica de control lo considera oportuno, es posible que la persiana enrollable/toldo apoye ocasionalmente el tope superior y se efectle una
operacion de calibrado de la carrera. En todo caso, el impacto seré suave, pues estara gestionado por el control de par STS. A lo largo de la operacién de calibrado, podrian realizarse varios
movimientos pequefios durante los cuales se inhiban los mandos manuales.

e Funcion FOD (Fail Obstacle Detection) (no es contemplado para aplicaciones como la cortina
enrollable):

El funcionamiento correcto de la funcién de deteccion de obstaculos en la bajada depende del uso del
adaptador compensado BKT y su instalacién correcta, ilustrada en la Figura 08; ademas, la persiana
enrollable/toldo debe instalarse de manera tal, que el movimiento de bajada se realice con fluidezy sin BAJADA =
fricciones. Durante la maniobra de bajada, el motor activa la funcion FOD (Fail Obstacle Detection) ﬁ @
para detectar la presencia de obstaculos que puedan impedir el movimiento normal del motor. En
caso de detectar un obstaculo, se bloquea la maniobra de bajada y se ordena un amplio movimiento de
subida para permitir la eliminacion del obstaculo. Durante este movimiento de subida, se inhiben todos
los mandos manuales (véase la Fig. 10). En caso de necesidad esta funcion puede ser inhabilitado
(véase punto 7.3).

7) PROGRAMACION MEDIANTE TRANSMISOR :

Através de cualquier transmisor portatil previamente memorizado en el motor STAR o0 VENUS, es posible introducir y cancelar transmisores de la memoria del motor, asi como configurar el control

de la comunicacion de radio si es que el motor también tienen memorizado un sensor de radio céd. 60.001.115 o equivalente. En caso de necesidad, también es posible maodificar las posiciones de

final de carrera sin efectuar el “reset” del motory desactivar la funcién FOD de deteccién de obstaculos en la bajada (sélo para aplicaciones tipo persiana enrollable).

« Lleve el motor a una posicién intermedia para poder ver sus movimientos de sefalizacion.

* Presione la tecla PROG de un transmisor portatil ya memorizado por unos 4 segundos, a fin de que el motor efectie 2 movimientos hacia arriba para indicar la entrada en “programacion de los
transmisores”.

* Dentro de 8 segundos, presione la tecla PARADA del transmisor a memorizar (en el caso de sensores de radio, presione la tecla indicada en el manual de instrucciones del sensor). El motor
memorizara el cadigo y sefializara la operacion con un pequefio movimiento hacia arriba (véase la Fig. 12).

7.2 Cancelacion de la memoria de un transmisor:

* Lleve el motor a una posicion intermedia para poder ver sus movimientos de sefializacion.

* Presione la tecla PROG de un transmisor portétil ya memorizado por unos 4 segundos, a fin de que el motor efectie 2 movimientos hacia arriba para indicar la entrada en “programacion de los
transmisores”.

* Dentro de 8 segundos, presione la tecla PARADA del transmisor a cancelar (en el caso de sensores de radio, presione la tecla indicada en el manual de instrucciones del sensor). Elmotor cancelara
el codigo y senalizara la operacion con un pequefio movimiento hacia abajo (véase la Fig. 13).

7.3 Activacion/Desactivacion de la funcién de deteccion de obstaculos en la bajada:

En las instalaciones tipo persiana enrollable /toldo, suele estar activada la funcién FOD de deteccion de obstaculos en la bajada. Si la deteccién de obstaculos en la bajada no se necesita o no funciona

correctamente debido a la presencia de fricciones estructurales que afectan el deslizamiento normal de la persiana enrollable /toldo, es posible desactivar la funcién FOD. Para activar o desactivar la

funcién FOD:

* Lleve el motor a una posicién intermedia para poder ver sus movimientos de sefalizacion.

* Presione la tecla PROG de un transmisor portatil memorizado por unos 4 segundos, a fin de que el motor efectie 2 movimientos hacia arriba para indicar la entrada en “programacion de los
transmisores”.

*Presione brevemente la tecla PROGy el motor efectuara 3 movimientos hacia arriba para indicar la entrada en “programacion FOD”.

* Presione brevemente la tecla PARADA. El motor visualizara la configuracion actual (un pequefio movimiento hacia arriba si la funciéon FOD esté activa o un pequefio movimiento hacia abajo si la
funcién FOD esté inactiva).

 Sidesea modificar la configuracion, presione la tecla PARADA. El motor visualizard la configuracién nueva y regresara a sus actividades normales.

* Sila configuracion ya es la deseada, espere sin realizar otras operaciones. Después de unos 8 segundos, el motor ordena dos movimientos hacia abajo para indicar que la impostacion no ha sido
modificada.

Fig.10

—%

|

——

ya memorizado

(4 segundos) de la memoria

Fig. 13

:v.:

‘_7‘ '\

= ]

4

L]

—— 1 —— 1 — 1
N
" - Presione PARADA i ;
Posicion Presione PROG  Programacidnde o\ anmisor ;':r’r“i':f;;’ Posicién Prasione PROG Programacion de Presione PROG Programacién FOD
intermedia en el transi los tr es a memorizar intermedia en el transmisor los transmisores
ya memorizado ya memorizado
(4 segundos) Fig_ 12 (4 segundos)

" —— 1 — 1 "
; - i N Presione PARADA Presione
Posicion PreTlune PROG Trugramac!un de P::?In:e PARADA Transmisor para cambiar FOD FOD brevemente
intermedia ene o os tr es a cancelar Ia configuracién INACTIVO ACTIVO PARADA




7.4 Pruebaderadio:
Los motores STAR y VENUS son capaces de gestionar las informaciones procedentes de un sensor de radio c6d. 60.001.115 o equivalente. Si se memoriza en el motor un sensor de radio de este
tipo, se activard automaticamente una prueba de comunicacion entre el sensor de radio y la centralita interna del motor. Sila comunicacién resulta inexistente (por interferencias o averia de uno o
ambos equipos), la centralita ordena una maniobra de subida. Esta maniobra se realiza periédicamente (aproximadamente cada 20 minutos) hasta restablecerse la comunicacion de radio. Para
maoadificar la configuracién de la prueba de radio a través de un transmisor ya memorizado:

* Lleve elmotor a una posicion intermedia para poder ver sus movimientos de sefalizacion.

¢ Presione la tecla PROG de un transmisor portatil memorizado por unos 4 segundos, a fin de que el motor efectlie 2 movimientos hacia arriba para indicar la entrada en “programacion de los
transmisores”.

*Presione brevemente la tecla PROG y el motor efectuara 3 movimientos hacia arriba para indicar la entrada en “programacion FOD” . Presione brevemente la tecla PROG y el motor efectuara
4 movimientos hacia arriba paraindicar la entrada en “programacién de la prueba de radio”.

* Presione brevemente PARADA. El motor visualizara la configuracion actual (un pequefio movimiento hacia arriba sila prueba de radio esta activa o un pequefio movimiento hacia abajo si la prueba
de radio esta inactiva).

*Si desea modificar la configuracion, presione la tecla PARADA. El motor visualizara la configuracion nueva y regresara a sus actividades normales.

* Sila configuracion ya es la deseada, espere sin realizar otras operaciones. Después de unos 8 segundos, el motor ordena dos movimientos hacia abajo para indicar que la impostacion no ha sido
modificada.

7.5 Madificacion de la carrera configurada:

Sifuera necesario configurar nuevamente el final de carrera del motor, es posible seguir este procedimiento répido: Transmisor portétil

* Lleve elmotora una posicién intermedia.

* Desconecte latensién almotory espere unos segundos.

* Vuelva a alimentar el motor con tension.

* Durante los préximos 8 segundos, presione la secuencia de teclas PARADA- PROG- PARADA de un transmisor memorizado.

 Utilizando el transmisor, coloque el motor en la posicion de final de carrera inferior.

* Presione brevemente PROG en la parte posterior del transmisor. El motor memorizara la posicion de final de carrera inferior y ordenara .

una maniobra automatica de subida. Subida -

« Sila posicion de final de carrera superior esté delimitada por un obstaculo, espere a que el motor impacte el obstaculo que constituird la Parada

posicién de final de carrera superior (el control de par STS limitaré el par motor, adapténdolo al peso aplicado en el motor). El motor -

memorizara la posicion de final de carrera inferior y ordenara dos pequefios movimientos (uno hacia abajo y otro hacia arriba) para indicar )

que el aprendizaje del final de carrera se ha concluido exitosamente. Bajada ———4---

« Sila posicion de final de carrera superior no esté delimitada por un obstaculo, utilice el transmisor para colocar el motor en la posicién de

final de carrera superior deseada y presione brevemente PROG en la parte posterior del transmisor. El motor memorizara la posicion de

final de carrera inferior y ordenaréa dos pequefos movimientos (uno hacia abajo y otro hacia arriba) para indicar que el aprendizaje del final

de carrera se ha concluido exitosamente.

NOTA: Si el motor se utiliza en el modo persiana enrollable o toldo, la funcién FOD siempre estara activa durante la fase de aprendizaje de la

carrera.

8) OTRAS FUNCIONES :

8.1 Final de carrera intermedio:

Es posible memorizar una posicién preferida (final de carrera intermedio) en la que el motor se colocara —

automaticamente al recibir el mando correspondiente. La fabrica asocia esta posicion a la posicion de final de @ @ @ .

carrera inferior. E— —

8.1.1 Gestion del final de carrera intermedio a través de los botones de mando: [ 1 [ ]

Para memorizar la posicion de final de carrera intermedio (véase la Fig. 14): Final de carrera Presione 5 veces Final de carrera

*Lleve el motor a la posicion de final de carrera intermedio deseada. intermedio (menos de 0.5 s) intermedio .

* Presione brevemente (menos de 0.5 segundos, sin mover el motor) el boton SUBIDA por 5 veces desaado SUBIDA memorizado Fig- 14

consecutivas.

* Si la operacion se ha realizado correctamente, el motor memoriza la nueva configuracién unos 2 segundos

después de la Ultima presién del botén y ordena 2 pequefios movimientos (uno hacia arriba y otro hacia abajo) @ @

paraindicar que el final de carrera intermedio ha sido memorizado. é

Para recuperar la posicién de final de carrera intermedio:

«Si el motor esta en movimiento, interrumpa la maniobra. ! ) — ) — 1

 Presione brevemente [menos de 0.5 segundos, sin mover el motor) el botén BAJADA por 2 veces Final de carrera Presione 2 veces  Activaci6n de maniobra

consecutivas. intermedio (menos de 0.5 s) para alcan_zar el flngl .
deseado BAJADA de carrera intermedio ~ Fig. 15

« Si la operacion se ha realizado correctamente, el motor activa la maniobra oportuna para alcanzar el final de
carrera intermedio unos 2 segundos después de la Ultima presion del botén y se detiene automaticamente al
alcanzar dicha posicion.

=
Py . . . . B PRy h EX 2
8.1.2 Gestion del final de carrera intermedio mediante transmisor portatil: @ @  —
La gestion del final de carrera intermedio mediante transmisor portétil sélo es posible si el modelo del
transmisor memorizado prevé la gestion de las combinaciones de teclas “parada+subida” y “parada+bajada” L ————
(véase el manual del transmisor). Final de ca';'_‘E"a Presione Final de carrera
; inih 3 f i fye : . intermedio X intermedio
Para memorizar la posicion de final de carrera intermedio (véase la Fig. 16): deseado parada+subida mermorieade Fig. 16

«Lleve elmotor a la posicion de final de carrera intermedio deseada.

* Presione brevemente la combinacion de teclas “parada+subida” de un transmisor memorizado por lo menos
durante 4 segundos, a fin de que el motor efectlie dos pequefios movimientos (uno hacia arriba y otro hacia
abajo] paraindicar que la posicion de final de carrera intermedio ha sido memaorizada. @
Para recuperarla posicion de final de carrera intermedio (véase la Fig. 17):
*Presione la combinacién de teclas “parada+bajada” del transmisor.

Final de carrera . Activacion de maniobra
intermedio Presione para alcanzar el final
n parada+tbajada . "
deseado de carrera intermedio  Fig, 17

8.2 Maniobras accionadas por temporizadores:

Elmotor STAR o VENUS puede recibir mandos de transmisores provistos de temporizadores, como por ejemplo, el transmisor céd. 60.003.01 3. Para més informacion acerca del mando del motor
mediante temporizadores, contacte a su revendedor o consulte el manual de instrucciones del transmisor.

8.3 Funcién de alarma:

Esta funcion sdlo esta disponible si en la memoria del motor STAR o VENUS se ha memorizado un transmisor céd. 80.003.013 o equivalente. Si en el transmisor se configura un temporizador con
codigo de transmision F1, al recibir el codigo el motor efectuara un breve movimiento de subida; después de un intervalo de 2 minutos, se ordenara otra breve subida y asi, sucesivamente, para
iluminar gradualmente el ambiente. Cualquier mando manual (procedente de botones de mando o transmisores portétiles) o automatico (procedente de temporizadores o sensores de radio)
interrumpira el procedimiento. Para mas informacion acerca de los modos de configuracion, consulte el manual de instrucciones del transmisor céd. 60.003.013.

9) RESTABLECIMIENTO DE LAS CONDICIONES DE FABRICA [“RESET”) :
Espera =
30 segundos _H
—> —> —>
Cancelacion

transmisores

9.1 Cancelacion de todos los transmisores memorizados (véase la Fig. 18): —
*Desconecte la tension almotory espere unos segundos.
*Conecte juntos los cables “GRIS”, “NEGRO" y “MARRON".

*Vuelva a alimentar el motor con tensién. Después de unos 30 segundos, el motor realizara Alimentacion ) Alimentacion

un breve movimiento hacia arriba y otro breve movimiento hacia abajo para indicar la OFF MARRON ON

cancelacion de los transmisores. JUNTOS ¢
*Desconecte nuevamente la tension al motor.

«Restablezca las conexiones de los cables “GRIS”, “NEGRO” y “MARRON”.,
*Vuelva a alimentar el motory siga el procedimiento 6.3 si desea introducir un transmisor en
lamemoria.

3£ -+ -+ :, <+

Alimentacion
ON

Alimentacién

RESTABLECIMIENTO
CONEXIONES

Fig.18




Espera 30 A

4 segundos
9.2 Cancelacion de toda la memoria “RESET COMPLETO” (véase la Fig. 19): — T(HY — 9 —
*Desconecte la tension al motory espere unos segundos. Cancelacion

*Conecte juntos los cables “GRIS”, “NEGRO”y “MARRON”. transmisores

*Vuelva a alimentar el motor con tensién. Después de unos 30 segundos, el motor realizara un Alimentacion ] Alimentacion
breve movimiento hacia arribay otro breve movimiento hacia abajo para indicar la cancelacion de OFF MARRON ON
lostransmisores. JUNTOS
* Espere otros 15 segundos a fin de que el motor efectie nuevamente un breve movimiento de
subiday otro breve movimiento de bajada para indicar la cancelacion de toda la memaoria.
*Desconecte nuevamente la tension al motor. . Espera 15
*Restablezca las conexiones de los cables “GRIS”, “NEGRO" y “MARRON". = :ep;u:dos
*Vuelva a alimentar el motory siga el punto 6 “primera instalacion”. f E H
- K . K < | Cancelacion A
memoria
Alimentacién Alimentacion

RESTABLECIMIENTO

—
CONEXIONES OFF

oN Fig.19

10) ELIMINACION :

Sino se eliminan adecuadamente, algunos componentes de este producto pueden contener sustancias contaminantes o peligrosas para el medio ambiente o la salud de las personas.
Portanto, proceda a la eliminacion de los componentes respetando las normas vigentes en el territorio.

11) PREGUNTAS FRECUENTES Y RESOLUCION DE PROBLEMAS :
Esta guia resume los problemas principales que pueden producirse durante la instalacion o el funcionamiento del motor STAR o0 VENUS y ofrece algunas indicaciones sobre cémo resolverlos.
Duda: cuando se alimenta por primera vez, el motor deberia funcionar en el modo “instalador”, pero el motor no se mueve:
*Compruebe que el motor esté bien alimentado (la tensién de red debe aplicarse entre los cables azuly marraén).
*Controle las conexiones de los botones de mando (los contactos deben cerrarse en el cable marraén).
*Efectue la operacion de “reset completo” del motor (véase el punto 9.2).
*Elmotor podria estar dafiado y requerir sustitucion.

Duda: el motor esta montado en una persiana enrollable y detecta obstéaculos en la bajada incluso cuando no los hay:

*El deslizamiento de la persiana enrollable sobre las guias genera fricciones capaces de provocar un movimiento de bajada discontinuo e irregular. Controle las guias.
«Existen fricciones entre el rodillo enrolladory el cajon. Eliminelas.

«Efectie un “reset completo” del motor (véase el punto 9.2) y memorice nuevamente la carrera.

Duda: el motor estd aplicado a una persiana enrollable, pero no detecta los obstaculos en la bajada:

*Eladaptador compensado BKT no esté instalado.

*Lafuncién FOD de deteccion de obstaculos en la bajada estéa deshabilitada (véase el punto 7.3).

*Eladaptador compensado BKT no esta correctamente instalado en funcion de la direccion del motor (véase la Fig. 08).

*El deslizamiento de la persiana enrollable sobre las guias genera fricciones capaces de provocar un movimiento discontinuo. Controle las guias.
«Existen fricciones entre el rodillo enrolladory el cajon. Eliminelas.

«Efectie un “reset completo” del motor (véase el punto 9.2) y memorice nuevamente la carrera.

Duda: no se logra memorizar el transmisor en la memoria del motor:

*Cercidrese de realizar correctamente el procedimiento 6.3.

*Compruebe que las baterias del transmisor portatil estén cargadas.

eIntente realizar la misma operacién con otro transmisor.

*Sies posible, compruebe que el ambiente no tenga interferencias provocadas por otros dispositivos funcionando en la misma frecuencia (433.92 MHz).
*Efectie un “reset completo” del motor (véase el punto 9.2).

*Elreceptor de radio interno del motor podria estar dafiado y requerirse la sustitucién del motor.

Duda: cuando se intenta cancela un transmisor, el motor realiza 2 movimientos hacia abajo:

Si el motor tiene memorizado un solo transmisor portatil, no se admite la cancelacion y dicha situacion se indica con 2 movimientos hacia abajo.» La operacién se ha realizado demasiado
lentamente. Desde el momento en que el motor entra en modo de programacion, se conceden 8 segundos para presionar la tecla PARADA del transmisor que se quiere cancelar.

Duda: cuando se intenta memorizar un transmisor, el motor efectta 1 movimiento hacia arribay 3 movimientos hacia abajo:

*Elmotorindica que ya ha memorizado el nimero méximo de transmisores y no se admite la memorizacién de otros transmisores.

*Sj estd intentando memorizar un sensor de radio céd. 80.001.115 o equivalente, el motor indica que ya existe un sensor de radio de este tipo en la memoria y no se admite la memorizacion de otros
sensores de radio.

Duda: cuando se intenta visualizar la configuracién de la prueba de radio, el motor efectiia un movimiento hacia arribay otro hacia abajo:
*Elmotor no tiene en sumemoria ningtin sensor de radio céd. 60.001.115 o equivalente.

Duda: cuando se intenta modificar la configuracion de la “prueba de radio”, el motor efectiia 2 movimientos hacia abajo:
*La operacion se ha realizado demasiado lentamente. Desde el momento en que el motor entra en la programacion de la “prueba de radio”, se conceden 8 segundos para presionar la tecla PARADA
deltransmisory visualizar la configuracion actual.

Duda: el motor tiene en la memoria un sensor de radio c6d. 60.001.115, pero en presencia de viento no ordena la subida:

* Compruebe que el sensor de radio esté realmente memorizado en el motor. para realizar esta prueba, presione la tecla “1” en el cuerpo del sensor mientras el motor estd en movimiento. Si el
sensor estd memorizadoy existen interferencias, el motor se detiene.

*Elumbral de viento configurado en el sensor podria ser demasiado alto. Configure un umbral de viento inferior.

*El sensor podria estarinstalado en una posicion poco expuesta al viento.

*Elsensor podria estar demasiado lejos del motor, o bien la capacidad podria estar limitada por algin obstaculo.

*La conexion de radio podria sufririnterferencias provocadas por otros dispositivos funcionando en la misma frecuencia (433.92 MHz).

«El dispositivo de viento del sensor podria estar dafiado. Compruebe su funcionamiento (véase el manual de instrucciones del sensor céd. 60.001.115).

Duda: el motor tiene en lamemoria un sensor de radio céd. 60.001.115y se mueve hacia arriba en presencia de viento, pero no se mueve hacia abajo en presencia de sol:
*Elumbral de sol configurado en el sensor podria ser demasiado alto. Configure un umbral de sol inferior.

*El sensor podria estar instalado en una posicion poco expuesta al sol, o bien algin obstaculo podria impedir la deteccién correcta del sol.

*Lafuncién de sol podria estarinactiva (véase el punto 5.2.3).

*El dispositivo de sol del sensor podria estar dafiado. Compruebe su funcionamiento (véase el manual de instrucciones del sensor céd. 60.001.115).





