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Leyenda

f Este simbolo indica instrucciones o notas relativas a la seguridad a las que prestar una atencion
especial.

ﬂ Este simbolo indica informaciones dtiles para el funcionamiento correcto del producto.

Todos los derechos relativos a este material son propiedad exclusiva de Entrematic Group AB. Aunque los
contenidos de esta publicacion se hayan redactado con la maxima atencion, Entrematic Group AB no puede
asumir ninguna responsabilidad por dahos causados por eventuales errores u omisiones en esta publicacion.
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1. Advertencias generales para la sequridad

El presente manual de instalacion se dirige exclusivamente a personal profesionalmente
competente.
La instalacion, las conexiones eléctricas y los ajustes se tienen que realizar observando la Buena
Técnica y de acuerdo con las normas vigentes.
Leer atentamente las instrucciones antes de empezar la instalacion del producto. Una mala in-
stalacion puede ser fuente de peligro.
C':’) Los materiales del embalaje (plastico, poliestireno, etc.) no se tienen que dispersar en el
ambiente, ni dejar al alcance de los nifos porque son potenciales fuentes de peligro.
Antes de empezar la instalacion comprobar la integridad del producto. No instalar el producto
en ambiente y atmdsfera explosivos: la presencia de gases o humos inflamables representa un
grave peligro para la seguridad.
Los dispositivos de sequridad (fotocélulas, costas sensibles, parada de emergencia, etc.) se de-
ben instalar teniendo en cuenta: las normativas y las disposiciones en vigor, los criterios de la
Buena Técnica, el ambiente de instalacion, la ldgica de funcionamiento del sistema y las fuerzas
desarrolladas por la puerta o la cancela motorizadas.
Antes de conectar la alimentacién eléctrica, asegurarse de que los datos de placa respondan a
los de la red de distribucion eléctrica.
Proveer en la red de alimentacién un interruptor/seccionador omnipolar con distancia de apertu-
ra de los contactos igual o superior a 3 mm.
Comprobar que encima de la instalacion eléctrica haya un interruptor diferencial y una pro-
teccion de sobrecorriente adecuados. Cuando se requiera, conectar la puerta o la cancela
motorizadas a una instalacion
eficaz de tierra como indican las normas de seguridad vigentes. Durante las intervenciones de
instalaciéon, mantenimiento y reparacion, cortar la alimentacién antes de abrir la tapa para acce-
der a las partes eléctricas.
A La manipulacién de las partes electrénicas se tiene que efectuar dotdndose de brazales
conductores antiestaticos conectados a tierra. EL constructor de la motorizacién declina
toda responsabilidad en caso de que se instalen componentes incompatibles a fines de la segu-
ridad y del buen funcionamiento. Para la eventual reparacion o sustitucion de los productos se
tendran que utilizar exclusivamente recambios originales.
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2. Declaracion CE de conformidad

El fabricante Entrematic Group AB con sede en Lodjursgatan 10, SE-261 44 Landskrona, Swe-
den declara que el tablero electrico Ditec LOGICM es conforme con las condiciones de las si-
guientes directivas CE:

Directiva baja tension 2006/95/CE;
Directiva EMC 2004/108/CE.

Landskrona, 29-01-2013 Marco Pietro Zlh{
[)ﬁa%%CEG
e
, .
3. Datos técnicos
LOGICM LOGICMJ

Alimentacion 230 V~ 50/60 Hz 120 V~ 60 Hz
Fusible F1 F6,3A F6,3A
Fusible F2 F3,15A F3,15A
Salida 1 motor 230 V~ 5A max 120 V~ 6,3A max

. 230 V~ 120 V~
Salida 2 motores 242,5A max 2x3,15A max
:.-\il;rsnentacmn acceso- 0.5A 2% V= 05 A
Temperatura min -20 °C max +55 °C min -20 °C max +55 °C
Grado de proteccion IP55 IP55
Dimensiones 187X261X105 187X261X105

_

3.1 Aplicaciones
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4. Mandos

Mando

1——2

=

— 3

-

4

-

5

(& ===

41 —— 7
1.1—/'-t6
7

41 —— 8

0 === 1

N.O.
N.O.

N.O.
N.O.

N.C.

N.C.

N.C.

N.C.

N.C.

N.C.

N.O.

N.C.

N.O.

N.C.

N.O.

Funcién
CIERRE
AUTOMATICO
ABRE
CIERRE
PASO PASO

SEGURIDAD
DE APERTURA
SEGURIDAD
DE CIERRE
PARADA

DE SEGURIDAD

SEGURIDAD
DE INVERSION
STOP

PARADA
DE EMERGENCIA

MANDO CON
HOMBRE
PRESENTE

APERTURA
PARCIAL

FIN DE CARRERA
M2

FIN DE CARRERA
PROXIMIDAD M2
FIN DE CARRERA
M1

FIN DE CARRERA
PROXIMIDAD M1

Descripcion
El cierre permanente del contacto activa el cierre automatico.

El cierre del contacto activa la maniobra de apertura.

El cierre del contacto activa la maniobra de cierre.

Con D5=0N el cierre del contacto activa una maniobra de apertura
o cierre en secuencia: abre-stop-cierra-abre.

Con D5=0FF el cierre del contacto activa una maniobra de apertura
o cierre en secuencia: abre-stop-cierra-stop-abre.

Nota: si el cierre automatico estd activado, con S5=0ON la parada
no es permanente, sino de la duracién fijada por TC, con S5=0FF la
parada es permanente.

La apertura del contacto de seguridad detiene e impide la maniobra
de apertura.

La apertura del contacto de seguridad detiene e impide la maniobra
de cierre.

La apertura del contacto de seguridad detiene e impide todo mo-
vimiento.

Nota: no efectéa la maniobra de desempefo. Usar sélo con fo-
tocélulas.

La apertura del contacto de sequridad provoca la inversion del mo-
vimiento (reapertura) durante la fase de cierre.

La apertura del contacto de sequridad provoca la parada del mo-
vimiento.

Para obtener una parada de emergencia (por ejemplo mediante el
botdn rojo) conecte los mandos de apertura y cierre al borne 9 en
vez del 1 (9-3, 9-4, 9-20).

La apertura permanente del contacto de seguridad activa la funcién
con hombre presente.

En esta condicién, los mandos de apertura (1-3, 1-20) y de cierre
(1-4) funcionan sélo si se mantienen apretados; al soltarlos, el au-
tomatismo se detiene.

Las medidas de sequridad presentes, el mando paso-pasoy el cier-
re automatico estan inactivos.

El cierre del contacto activa una maniobra de apertura parcial de
la hoja realizada por el motor 1, que dura el tiempo que haya sido
establecido mediante el trimmer RP.

Con el automatismo detenido, el mando de apertura parcial efectia
la maniobra opuesta a la que haya precedido a la parada.

Con TM=MAX, la apertura del contacto del fin de carrera para el
movimiento de cierre del motor 2 (M2).

Con OM=0FF [modo 1 motor) y DIP2=0FF, el fin de carrera para el
movimiento de cierre del motor 1 (M1).

Con OM=0FF [modo 1 motor] y DIP2=0N, el fin de carrera para el
movimiento de apertura del motor 1 (M1).

Véanse capitulos 9-10 ejemplo 4.

Con TM=MAX, la apertura del contacto del fin de carrera para el
movimiento de cierre del motor 1 (M1).

Con OM=0FF (modo 1 motor) y DIP2=0FF, el fin de carrera para el
movimiento de apertura del motor 1 (M1).

Con OM=0FF (modo 1 motor]) y DIP2=0N, el fin de carrera para el
movimiento de cierre del motor 1 (M1).

Véanse capitulos 9-10 ejemplo 4.

ATENCION: conecte con puente todos los contactos N.C. que no se utilicen. Los bornes con el mismo
ndmero son equivalentes.
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4.1 Costa de seguridad autocontrolada SOFAT-SOFA2 o GOPAVRS

Mando

SOFA1-SOFA2
[\
- -

1—t—6 N.C

1——7 N.C

1——8 N.C

Funcién

Descripcion

SAFETY TEST  Introduzca el dispositivo SOFA1-SOFA2 o GOPAVRS en el correspon-

SEGURIDAD

diente alojamiento para tarjeta de acoplamiento AUX.

Mediante el borne 41 se activa un test de la costa de seguridad
antes de cada maniobra. Si se produce un error en el test, el led SA
parpadeay se repite el test.

Conecte el contacto de salida del dispositivo SOFAT-SOFA2 a los

DE APERTURA bornes 1-6 del cuadro electrnico (en serie con contacto de salida

SEGURIDAD
DE CIERRE

SEGURIDAD

de la fotocélula, si lo hay).
Conecte el contacto de salida del dispositivo SOFAT-SOFA2 a los
bornes 1-7 del cuadro electrénico (en serie con contacto de salida
de la fotocélula, si lo hay).
Conecte el contacto de salida del dispositivo SOFAT-SOFA2 a los

DE INVERSION  bornes 1-8 del cuadro electrénico (en serie con contacto de salida

de la fotocélula, si lo hay).
Atencién: para obtener una intervencion rapida de la costa de segu-
ridad, conectarla al contacto 1-6 o al contacto 1-7.

5. Salidas y accesorios

Salida Valor/Accesorios
oo
01 24V=0,5A
-+

SOFA1-SOFA2

N

w

-~

5

GOPAV

24 V=3 W

24 \N=3 W

24 \N=3 W

LAMPH
24 V=50 W

Descripcion
Alimentacion accesorios.
Salida para la alimentacién de accesorios externos, incluidas ldmpara
estado automatismo.
NOTA: la absorcién maxima de 0,5 A corresponde a la suma de todos
los bornes 1.
El cuadro electrénico esta provisto de dos espacios para tarjetas de
acoplamiento del tipo recibidores de radio, espiras magnéticas, etc.
La accion de la tarjeta es seleccionada por el DIP1.
Atencion: la introduccion y extraccion de las tarjetas de acoplamiento
se debe realizar sin que haya alimentacién eléctrica.
Lampara automatismo abierto.
Sélo con fin de carrera 0-11 (N.C.) conectado y en modalidad un motor
(puente OM=0FF] la luz se apaga cuando el automatismo esté cerrado.

Lampara automatismo cerrado.
Sélo con fin de carrera 0-12 (N.C.) conectado y en modalidad un motor
[puente OM=0FF] la luz se apaga cuando el automatismo esta abierto.

Ldmpara automatismo abierto.
Enciende una ldmpara que se apaga sélo cuando el automatismo se
cierra.

Intermitente.
Se activa durante las maniobras de apertura y cierre.

89



|

10-80-910¢ - S37S8ldl

90



P1854ES - 2016-08-01

6. Regulaciones

6.1 Trimmer

Descripcion

Con DIP3=0FF, después de la intervencién de una seguridad, la cuenta comienza al
soltar la seguridad misma (por ejemplo, después de pasar a través de las fotocélu-
las), y dura la mitad del tiempo configurado con TC (50%).

Con DIP3=0N la cuenta comienza con el automatismo abierto y dura toda la dura-

Nota: después de la activacion del mando de stop, cuando se vuelve a cerrar el
contacto 1-9, el cierre automatico se activa sélo después de un mando de apertura

Regulacion tiempo de retraso en el cierre motor 1 (M1).
En cierre, el motor 1 (M1) arranca con un retraso regulable con TR de 0 a 30's, re-
specto a M2. En apertura, el motor 2 (M2) arranca con 3 s de retraso respecto a M1.

Nota: se aconseja configurar TR=MIN con hojas sin superposicién, o bien configurar

Elcuadro electrénico estd dotado de un dispositivo de seguridad que ante la presencia
de un obstaculo durante la maniobra de apertura detiene el movimiento, mientras

Trimmer
™ Regulacién tiempo de maniobra.
De10a120s.
ﬁ De 10 a 150 s con OM=0FF y JR6=0FF.
MIN=10+ MAX=120 5 Nota: ante fin de carrera N.C. configure TM=MAX.
11 Regulacion tiempo cierre automatico. De 0 a 120 s.
MIN=0 s MAX=120 s
cién del tiempo configurado con TC (100%).
total, parcial o paso-paso.
RP Regulacién apertura parcial motor 1 (M1).
4@ De0a30s.
O0s 30s
TR
10s
3s 20s F X
Si TR=MIN, las hojas arrancan a la vez.
MIN=0 s 30s
TR>3 s con hojas que se superponen.
R1 Regulacion empuje de obstaculos.
MIN Z : : ;MAX:dwsabLed

que durante la maniobra de cierre detiene o invierte el movimiento.
Con R1=MIN se tiene la maxima sensibilidad a los obstaculos [empuje minimo).
Con R1=MAX la funcién de deteccion estd inactiva ([empuje maximo).

Regula la tensién proporcionada al motor (1=MIN / 5=MAX].

RF Regulacion fuerza.
pooooo A
CT1 2345

6.2 Dip-switch

i Atencién: cortar la alimentacion antes de efectuar la regulacion.

DIP Descripcién OFF § ON

DIP1 Modalidad radio. Paso-Paso. Apertura.

DIP2 Seleccion sentido de marcha con Apertura hacia la derecha. Apertura hacia la izquier-
OM=0FF (modo 1 motor). da.

DIP3 Renovacién tiempo cierre au- 50% 100%
tomatico.

DIP4 Estado del automatismo al en- Abierto. Cerrado.
cenderse. Nota: si se encuentra presente Nota: sino se usa el cierre
Indica la evaluacion que el cuadro un fin de carrera, aconsejamos automatico, aconsejamos
electronico realiza del estado del configurar DIP4=0FF. configurar DIP4=0N.
automatismo en el momento del
encendido.

DIPS Desbloqueo electrocerradura. Inhabilitado. Habilitado.

DIP6 Predestello fijo de 3 s. Inhabilitado en apertura. Habilitado tanto en aper-

Activo sblo con cierre automatico tura

con TC mayor de 3 s.
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6.3 Jumper

Jumper
JR4

JR6
NIO

JR10

oM

D5

JT

EO

SO

Descripcion
Reduccién sobrecarrera.

Reduce el espacio de sobrecarre-
ra de la hoja.

Tipologia aplicacion.

Sistema electrénico antihielo.
Mantiene la eficacia de los moto-
res incluso con bajas temperatu-
ras ambiente.

Nota: para un correcto funciona-
miento, el cuadro eléctrico debe
estar a la misma temperatura
ambiente de los motores.
Arranque a maxima fuerza.

Tipologia automatismo.
Secuencia paso-paso.
Duracion stop en la secuencia

paso-paso.

Tiempo de maniobra cierra.

Funcionamiento electrocerradura.

Funcionamiento seguridad de
inversion.

6.4 Senalizaciones

LED

POWER =
SA m

Encendido

Presencia de alimentacion 24 V=.

Indica que al menos uno de los contactos de segu-

ridad estd abierto.

OFF mm=

Inhabilitado.
Nota: configure JR4=0FF si el
motor esta dotado de electrofreno.

Portén corredizo.
Habilitado.
Atencion: no utilices con LOGICMJ.

Inhabilitado.

El motor arranca a la tensidn
configurada con RF.
Automatismo de un solo motor
(Solo M1).
Abre-stop-cierra-stop-abre.
Permanente.

(Cierre automatico deshabilitado).

Configurado con TM+4 s.

Nota: configure JT=0OFF con mo-
torreductores oleodindmicos o
bien de friccion.

Alimentada con el automatismo
cerrado.

Con el automatismo parado, si el

contacto 41-8 estd abierto, puede
activarse la maniobra de apertura.

Intermitente

ONE=

Habilitado.

Nota: aconsejamos con-
figurar JR4=ON si la hoja
efectla un sobrecarrera
excesivo.

Otras aplicaciones.
Inhabilitado.

Habilitado.

Elmotor arranca a la méaxi-
ma tension durante 1 s.
Automatismo de dos moto-
res independientes.
Abre-stop-cierra-abre.
Temporal.

(Cierre automatico habi-
litado).

Automatico.

Alimentada durante 1 s al
principio de la maniobra de
apertura.

Con el automatismo pa-
rado, si el contacto 41-8
estd abierto, se impide
cualquier maniobra.

/

®®e=ee=f3llo test de sequridad (borne 41).

Recuento de maniobras efectuadas (sélo al
encender el cuadro electrénico):

= 1000 maniobras

== - 10000 maniobras

Se enciende a cada mando y a cada variacién de

dip-switch y jumper.

Indica que el contacto del fin de carrera 0-11 esta

abierto.

Indica que el contacto del fin de carrera 0-12 esta

abierto.
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7. Arranque

e Conectar con puente los contactos de seguridad N.C.

e Antes de realizar la puesta en marcha controle el tipo de aplicacion elegida. Si el automatismo
es de una sola hoja, configure OM=0FF. Si el automatismo es una portén corredizo, configure
JR6=0FF.

e Sise conectan los fines de carrera, estos deben regularse de forma que intervengan ante la
proximidad de la parada mecénica de apertura y de cierre. Configure TM=MAX.

Nota: los fines de carrera deben permanecer apretados hasta la finalizacion de la maniobra.

¢ Sino se conectan los fines de carrera, conecte con puente los bornes 0-11y 0-12 y configure
T™ a la mitad.

e Configure RF=3y R1 a la mitad.

¢ Configure TR>3 s con automatismos de dos hojas que se superponen.

e Dar alimentacion.

A ATENCION: La maniobras se llevan a cabo sin seguridades.

Invierta la polaridad del motor de acuerdo con el sentido de marcha correcto de las hojas.

Nota: la primera maniobra de cierre después de una interrupcion de alimentacion, si TR>MIN, se

realiza una hoja después de la otra (primero la hoja que mueve el motor M2 y después aquella

que mueve el motor M1), si TR=MIN las hojas inician el movimiento a la vez.

e Efectle mandos de apertura y cierre y controle el correcto funcionamiento del automatismo y
la correcta regulacién de los fines de carrera (si los hay).

¢ Conecte los dispositivos de seguridad (retirando los puentes) y controle el correcto funciona-
miento.

¢ Silo desea, active el cierre automatico y regulelo mediante el trimmer TC.

e Configure RF en la posicion que asegure el buen funcionamiento del automatismoy la seguridad
del usuario en caso de choque.

e Configure con R1 el empuje de los obstaculos.

Nota: si la hoja que cierra en segundo lugar encuentra un obstaculo, ambas hojas vuelven a abrirse.

La sucesiva maniobra de cierre se realiza con una hoja después de la otra.

e Controle que las fuerzas operativas de las hojas respeten lo requerido por las normas EN12453-
EN12445.

¢ Silo desea, configure con RP la apertura parcial del motor 1.

e Silo desea, conecte el receptor radio en el conector AUX, programe los transmisores como
indica el manual y controle su funcionamiento.

ATENCION: la introduccién y extraccién de las tarjetas de acoplamiento se debe realizar sin que haya
A alimentacion eléctrica.

e Conecte otros accesorios, si los hay, y controle su funcionamiento.
e Una vez terminados la puesta en marchay los controles, vuelva a cerrar el contenedor.

D i o e it i
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9. Ejemplo de aplicacion para automatismos de

dos hojas batientes

funcionamiento.

Ejemplo 1 - Las hojas se detienen en los topes
mecanicos y ante obstaculos.

Configure el tiempo de maniobra 2-3 s mayor que el
tiempo real empleado por la hoja (TM<MAX] y conecte
con puente los bornes 0-11-12. Con estas conexiones,
las dos hojas se paran en el tope mecénico de apertu-
ray cierrey si detectan algtn obstaculo.

Ejemplo 2 - Las hojas se detienen en los fines de car-
reray ante los obstaculos.

Los contactos N.C. de los fines de carrera de apertura
y cierre estan en serie con las fases de los motores.
Configure el tiempo de maniobra TM<MAX y conecte
con puente los bornes 0-11-12. Con estas conexiones,
las dos hojas se detienen en el fin de carrera de aper-
turay cierre y si detectan algln obstaculo.

Cuando el cuadro electrénico LOGICM se usa en aplicaciones para automatismos
de dos hojas batientes se puede escoger una de las siguientes modalidades de

<MAX <MAX

TM TC RP TR R1

15141312110 0 1 1 2 3 4 5

|
1B

EEBBBE%

ggééééaai

e

<MAX <MAX

TM TC RP TR R1

Ejemplo 3 - Las hojas se paran en los fines de carre-

ra e invierten ante los obstaculos.
Configure el tiempo de maniobra TM=MAX y conecte

los contactos N.C. de los fines de carrera de cierre a
los bornes 0-11-12 y los contactos N.C. de los fines
de carrera de apertura en serie a la fase abre de cada :

A Limit switch (230 V 54)

TM TC RP TR R1

=MAX <MAX
[sletelzls) \

=
H
&

motor. Con estas conexiones, las dos hojas se detie-<g Tt

nen cuando intervienen los fines de carrera. Si se de-
tecta un obstaculo, durante la maniobra de apertura
solo se detiene con una maniobra de liberacion la hoja
que ha detectado el obstaculo; durante la manobra de
cierre se detienen ambas hojas.

Ejemplo 4 - Las hojas se detienen en los topes
mecanicos e invierten el sentido ante obstaculos.

Configure el tiempo de maniobra 2-3 s mayor que el
tiempo real empleado por la hoja (TM<MAX] y conecte
los contactos N.O. de los fines de carrera de proximi-
dad cierra a los bornes 0-11-12 y sitéelos 2-3 s antes
del tope mecanico. Con estas conexiones, cada hoja
se detiene en su propio tope mecéanico de cierre y
apertura. Si se detecta un obstaculo, durante la ma-
niobra de apertura sélo se detiene con una maniobra
de liberacion la hoja que ha detectado el obstaculo.
Durante la maniobra de cierre, si se detecta algtn ob-
staculo antes de la intervencion del fin de carrera de

9%

<MAX <MAX

TM TC RP TR R1

proximity switch




proximidad, las hojas vuelven a abrirse; después de
la intervencion del fin de carrera de proximidad, las
hojas se detienen ante el obstaculo.

Ejemplo 5 - Las hojas se detienen en los fines de
carrera en apertura y en los topes mecanicos en
cierre e invierten el sentido ante obstaculos.
Configure el tiempo de maniobra 2-3 s mayor que
el tiempo real empleado por la hoja (TM<MAX], co-
necte los fines de carrera de proximidad cierra a
los bornes 0-11-12 y sittelos 2-3 s antes del tope
mecanico. Conecte los fines de carrera N.C. de
apertura en serie con la fase abre de cada motor.
Con estas conexiones, la hoja se detiene en el tope
mecanico de cierre y en apertura cuando interviene
el fin de carrera. Durante la maniobra de apertu-
ra, si se detecta un obstaculo, la hoja se detiene
con maniobra de liberacién. Durante la maniobra
de cierre, si se detecta algun obstaculo antes de la
intervencion del fin de carrera de proximidad, las
hojas vuelven a abrirse; después de la intervencion
del fin de carrera de proximidad, las hojas se detie-
nen ante el obstaculo.
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10. Ejemplo de aplicacion para automatismos de

una sola hoja batiente

Ejemplo 1 - La hoja se detienen en los topes mecani-
cos y ante obstaculos.

Configure el tiempo de maniobra 2-3 s mayor que el
tiempo real empleado por la hoja (TM<MAX] y conecte
con puente los bornes 0-11-12. Con estas conexiones,
la hoja se detiene en el tope mecanico de apertura y
cierre y si detecta algun obstaculo.

Ejemplo 2 - La hoja se detiene en los fines de carrera
y ante los obstaculos.

Los contactos N.C. de los fines de carrera de aper-
tura y cierre estan en serie con las fases del motor.
Configure el tiempo de maniobra TM<MAX y conecte
con puente los bornes 0-11-12. Con estas conexiones,
la hoja se detiene en el fin de carrera de aperturay
cierre y si detecta algun obstaculo.

Ejemplo 3 - La hoja se detiene en los fines de carrera
e invierte el sentido ante los obstaculos.

Configure el tiempo de maniobra TM=MAX y conecte
los contactos N.C. de los fines de carrera de apertura
y cierre a los bornes 0-11-12. Con estas conexiones,
la hoja se detiene cuando intervienen los fines de car-
rera. Si se detecta algin obstaculo, durante la ma-
niobra de apertura la hoja se detiene con maniobra
de liberacion, durante la maniobra de cierre la hoja
vuelve a abrirse.

Ejemplo 4 - La hoja se detiene en los topes mecani-
cos e invierte el sentido ante los obstaculos.
Configure el tiempo de maniobra 2-3 s mayor que el
tiempo real empleado por la hoja (TM<MAX] y sitle los
fines de carrera de proximidad 2-3 s antes del tope
mecanico. Con estas conexiones, la hoja se detiene en
su propio tope mecanico de cierre y apertura. Durante
la maniobra de apertura, si se detecta algln obstacu-
lo antes de la intervencion del fin de carrera de proxi-
midad, la hoja se detiene con maniobra de liberacion;
después de la intervencién del fin de carrera de proxi-
midad la hoja se detiene en el obstaculo.

Durante la maniobra de cierre, si se detecta algun
obstaculo antes de la intervencion del fin de carrera
de proximidad, la hoja vuelve a abrirse; después de
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la intervencion del fin de carrera de proximidad la
hoja se detiene en el obstaculo.

Ejemplo 5 - La hoja se detiene en el fin de carrera
en apertura y en el tope mecanico en cierre e in-
vierte el sentido ante obstaculos.

Configure el tiempo de maniobra 2-3 s mayor que el
tiempo real empleado por la hoja (TM<MAX), sitte
los fines de carrera de proximidad de cierre 2-3 s
antes del tope mecdnico y conecte el fin de carrera
N.C. de apertura en serie con la fase abre del mo-
tor. Con estas conexiones, la hoja se detiene en el
tope mecénico de cierre y en apertura cuando in-
terviene el fin de carrera.

Durante la maniobra de apertura, si se detecta un
obstaculo, la hoja se detiene con maniobra de li-
beracién.

Durante la maniobra de cierre, si se detecta algin
obstaculo antes de la intervencion del fin de carrera
de proximidad, la hoja vuelve a abrirse; después de
la intervencién del fin de carrera de proximidad la
hoja se detiene en el obstaculo.
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11. Ejemplo de aplicacion para portones corredizos

|

Cuando el cuadro electrénico LOGICM se usa en apli-

caciones para automatismos corredizos:

- configure OM=0FF

- configure JR6=0FF

- configure TM=MAX (150 s)

Conecte los contactos N.C. de los fines de carrera de

aperturay cierre a los bornes 0-11-12.

Con estas conexiones, la hoja se detiene cuando inter-

vienen los fines de carrera.

Si se detecta algun obstaculo, durante la maniobra de

apertura la hoja se detiene con maniobra de liberacion,

durante la maniobra de cierre la hoja vuelve a abrirse.

Seleccione el sentido correcto de apertura mediante

el DIP2.

e Encasode automatizacion con apertura a la dere-
chavista lado automatizacién (DIP2=0FF), conectar
el fin de carrera de apertura a los bornes 0-12y el
fin de carrera de cierre a los bornes 0-11.

e En caso de automatizacidon con apertura a la
izquierda vista de lado automatizacion (DIP2=0N],
conectar el fin de carrera de apertura a los bornes
0-11yelfinde carrera de cierre a los bornes 0-12.

DIP2-0FF

=

DIP2-0

T

m

WEELEE

=MAX <MAX
1

TM TC RP TR R

15 14 1 11234 20 41
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12.Ejemplo de aplicacion para barreras

Cuando el cuadro electrénico LOGICM se usa en apli-

caciones para barreras:

- configure OM=0FF

- configure RF=5 (MAX]

- configure TM=MAX

Seleccione el sentido correcto de apertura mediante

el DIP2.

* Encasode automatizacion con apertura a la dere-
cha vista lado automatizacién (DIP2=0FF), conectar
el fin de carrera de apertura a los bornes 0-12y el
fin de carrera de cierre a los bornes 0-11.

e En caso de automatizaciéon con apertura a la
izquierda vista de lado automatizacion (DIP2=0N],
conectar el fin de carrera de apertura a los bornes
0-11yelfinde carrera de cierre a los bornes 0-12.
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13. Ejemplo de automatizacion en paralelo
®

el [

Es posible controlar dos automatismos [Al y [B] en paralelo, realizando las conexiones indicadas
en la figura.

Los mandos 1-3y los mandos radio (con DIP1=0N] equivalen a un mando de apertura total.

El cierre automatico se obtiene regulando el trimmer TC no al maximo y en la misma posicién en
ambos cuadros electrénicos.

ATENCION: ante la falta de costa de seguridad SOFA1-SOFA2, conecte el mando 1 -8 a la
tarjeta SWT.
Los mandos 41-6y 41-7 se pueden conectar solo en el correspondiente cuadro electrdnico.
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Todos los derechos relativos a este material son propiedad exclusiva de Entrematic Group AB. Aunque los
contenidos de esta publicacion se hayan redactado con la maxima atencion, Entrematic Group AB no puede
asumir ninguna responsabilidad por danos causados por eventuales errores u omisiones en esta publicacion.
Nos reservamos el derecho de aportar eventuales modificaciones sin previo aviso. Las copias, los escaneos,
los retoques o las modificaciones estan expresamente prohibidos sin el consentimiento previo por escrito de
Entrematic Group AB.
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