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Sommaire

. Ce symbole indique les instructions ou les notes concernant la sécurité pour laquelle il
faut étre particulierement attentif.
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1. Consignes génerales de securité

A Le présent manuel d'installation s'adresse exclusivement a un personnel qualifié.
L'installation, les branchements électriques et les réglages doivent étre effectués confor-
mément a la bonne pratique et aux normes en vigueur.
G" Lire attentivement les instructions avant de commencer linstallation du produit. Une
mauvaise installation peut étre source de danger.
Ne pas jeter dans la nature les matériaux qui composent l'emballage (plastique, polystyréne,
etc) et ne pas les laisser a la portée des enfants carils sont une source potentielle de danger.
Avant de commencer linstallation, vérifier l'intégrité du produit. Ne pas installer le produit
en atmosphere et environnement explosifs: la présence de gaz ou de fumées inflammables
constitue un grave danger pour la sécurité. Les dispositifs de sécurité (cellules photoélec-
triques, bourrelets sensibles, arrétd’'urgence, etc.] doivent étre installés en tenant compte: des
réglementations et directives en vigueur, des regles de la bonne pratique, de l'environnement
d'installation, de la logique de fonctionnement du systéme et des forces développées par la
porte ou le portail motorisé.
Avant de mettre sous tension, s'assurer que les données figurant sur la plaque signalétique cor-
respondent a celles du secteur. Prévoir sur le réseau d’alimentation un disjoncteur/sectionneur
omnipolaire avec distance d'ouverture des contacts égale ou supérieure a 3 mm.
Contréler sienamontde linstallation électriqueily a un disjoncteur différentiel et une protection
contre les surtensions appropriées.
Sinécessaire, raccorder la porte ou le portail motorisé a une installation de mise a la terre
réalisée conformément aux prescriptions des normes de sécurité envigueur. Au cours des
interventions d'installation, entretien et réparation, couper l'alimentation avant d'ouvrir le
couvercle pour accéder aux parties électriques.
A N'effectuer la manipulation des parties électroniques qu'apres s'étre muni de bracelets
conducteurs antistatiques reliés a la terre. Le fabricant de la motorisation décline toute
responsabilité quant a la sécurité et au bon fonctionnement si des composants incompatibles
sont installés. En cas de réparation ou de remplacement des produits, utiliser exclusivement
les pieces de rechange.
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2. Declaration CE de Conformité

Le constructeur Entrematic Group AB sis a Lodjursgatan 10, SE-261 44 Landskrona, Sweden
déclare que l'armoire electrique Ditec LOGICM est conformé aux dispositions des directives
CE suivantes:

Directive basse tension 2006/95/CE:
Directive EMC 2004/108/CE.

Landskrona, 29-01-2013 Marco Pj ipthp/
l res‘H"

3. Données techniques

LOGICM LOGICMJ

Alimentation 230V~ 50/60 Hz 120 V~ 60 Hz
Fusible F1 F6,3A F6,3A
Fusible F2 F3,15A F3,15A
Sortie 1 moteur 230 V~ 5A max 120 V~ 6,3A max

. 230 V~ 120 V~
Sortie 2 moteurs 2x2,5A max 2x3,15A max
‘:ol;;::"tam" ACCEST hv=0,5A 2 \= 0,5 A
Temperature min -20 °C max +55 °C min -20 °C max +55 °C
Degré de protection IP55 IP55
Dimensions 187X261X105 187X261X105

3.1 Applications

47



4. Commandes

Commande
1—2 N.O
1——3 N.O.
1—— 4 N.O.
1——5 N.O.

41 —— 6 N.C.

41 ——7 N.C.

41 6 N.C.
7

41 —+_ 8 N.C

1—=—9 N.C
1—9 N.C.

1——9 N.O

0—— 11 N.C.

0—— 11 N.O

00—t 12 N.C

0 —— 12 N.O.

ATTENTION: placer un pontet sur tous les contacts N.C. s'ils ne sont pas utilisés. Les bornes pré-

Fonction
FERMETURE
AUTOMATIQUE
OUVERTURE
FERMETURE
PAS-A-PAS

SECURITE

EN OUVERTURE
SECURITE

EN FERMETURE
ARRET

DE SECURITE

SECURITE
D'INVERSION
STOP

ARRET D'URGENCE

COMMANDE
HOMME MORT

OUVERTURE
PARTIELLE

FIN DE COURSE M2

FIN DE COURSE DE
PROXIMITE M2
FIN DE COURSE M1

FIN DE COURSE DE
PROXIMITE M1

Description
La fermeture permanente du contact habilite la fermeture au-
tomatique.
La fermeture du contact active la manoeuvre d'ouverture.
La fermeture du contact active la manoeuvre de fermeture.
Avec D5=0ON la fermeture du contact active une manoeuvre
séquentielle d'ouverture ou de fermeture: ouverture-stop-fer-
meture-ouverture.
Avec D5=0FF la fermeture du contact active une manoeuvre
séquentielle d’ouverture ou de fermeture: ouverture-stop-fer-
meture-stop-ouverture.
Remarque: si la fermeture automatique est activée, avec S5=0N
l'arrét n’est pas permanent mais sa durée est programmeée par
TC, avec S5=0FF l'arrét est permanent.
L'ouverture du contact de sécurité arréte et empéche la mano-
euvre d’ouverture.
L'ouverture du contact de sécurité arréte et empéche la mano-
euvre de fermeture.
L'ouverture du contact de sécurité arréte et empéche toute ma-
noeuvre. Remarque: n'effectue pas la manoeuvre de dégage-
ment. N'utiliser qu'avec les cellules photoélectriques.
L'ouverture du contact de sécurité provoque linversion du mou-
vement (réouverture) lors de la phase de fermeture.
'ouverture du contact de sécurité provoque l'arrét du mouvement.
Par obtenir un arrét d'urgence (par exemple, a travers le bou-
ton-poussoir rouge), raccorder les commandes d'ouverture et
de fermeture a la borne 9 au lieu de la borne 1 (9-3, 9-4, 9-20).
L'ouverture permanente du contact de sécurité habilite la fon-
ction homme mort.
Dans ces conditions, les commandes d'ouverture (1-3, 1-20) et
de fermeture (1-4) ne fonctionnent que si elles sont maintenues
enfoncées. Au relachement, lautomatisme s’arrétera.
Les éventuelles sécurités présentes, la commande pas-a-pas
et la fermeture automatique sont déshabilitées.
La fermeture du contact active une manoeuvre d'ouverture par-
tielle du vantail commandée par le moteur 1, sur la durée impo-
sée par le trimmer RP.
Lorsque l'automatisme est a l'arrét, la commande d’ouverture
partielle effectue la manoeuvre opposée a celle de larrét.
Avec TC=MAX, l'ouverture du contact du fin de course arréte le
mouvement de fermeture du moteur 2 (M2).
Avec OM=0FF [modalité 1 moteur) et DIP2=0FF, le fin de course
arréte le mouvement de fermeture du moteur 1 (M1).
Avec OM=0FF (modalité 1 moteur] et DIP2=0N, le fin de course
arréte le mouvement d’ouverture du moteur 1 (M1).
Voir chapitres 9-10 exemple 4.

Avec TC=MAX, l'ouverture du contact du fin de course arréte le
mouvement de fermeture du moteur 1 (M1).

Avec OM=0FF (modalité 1 moteur) et DIP2=0FF, le fin de course
arréte le mouvement d'ouverture du moteur 1 (M1).

Avec OM=0FF (modalité 1 moteur) et DIP2=0N, le fin de course
arréte le mouvement de fermeture du moteur 1 (M1).

Voir chapitres 9-10 exemple 4.

sentant le méme numéro sont équivalentes.
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4.1 Bourrelet de sécurité autocontrolé SOFA1-SOFA?2 ou GOPAVRS

Commande Fonction Description
SAFETY TEST Insérer le dispositif SOFA1-SOFA2 ou GOPAVRS sur le siége destiné
aux cartes embrochables AUX.
o M A travers la borne 41, est activé un test du bourrelet de sécurité
=] =] avant chague manoeuvre. Si le test échoue, le voyant SA clignote et
le test doit étre répété.
1 —— 6 N.C. SECURITE Raccorder le contact de sortie du dispositif SOFA1-SOFA2 aux bornes

EN OUVERTURE 1-6 du tableau électronique (en série avec le contact de sortie de la
photocellule, si présente).
1 —t— 7 N.C. SECURITE Raccorder le contact de sortie du dispositif SOFA1-SOFA2 aux bornes
EN FERMETURE 1-7 du tableau électronique [en série avec le contact de sortie de la
photocellule, si présente).
1 —t— 8 N.C. SECURITE Raccorder le contact de sortie du dispositif SOFA1-SOFA2 aux bornes
D'INVERSION 1-8 du tableau électronique (en série avec le contact de sortie de la
photocellule, si présente).
Attention: pour obtenir une intervention rapide sur le bourrelet de
sécurité, connecter ce dernier au contact 1-6 ou au contact 1-7.

5. Sorties et accessoires

Sortie Valeur/Accessoires Description
Alimentation des accessoires.
oo Sortie de l'alimentation des accessoires externes avec lampes d'état
01 24\V=05A d’automatisme.
_— REMARQUE: l'absorption maximale de 0,5 A correspond a la somme

de toutes les bornes 1.
'armoire de commande possede deux sieges pour carte de couplage,
SOFAT-SOFA? type .récepteurs radio, boucles magné'tiqu.es, et'c.
AUX GOPAY L'action de la carte de couplage est sélectionnée par le DIP1.
Attention: linsertion et lextraction des cartes de couplage doivent
étre faits sans tension.

oono Lampe d'automatisme ouvert.
M1 C'est uniquement avec le fin de course 0-11 (N.C.) raccordé en modalité
24 V=3 W un moteur [pontet OM=0FF) que la lumiére s'éteint lorsque l'automa-
tisme est refermé.
oog Lampe d'automatisme refermé.
12 .1 C'est uniguement avec le fin de course 0-12 (N.C.) raccordé en modalité
= 24 V=3 W un moteur (pontet OM=0FF) que la lumiére s’éteint lorsque lautoma-
tisme est ouvert.
ooo Lampe d'automatisme ouvert.
131 Allume une lampe qui ne s'éteint que lorsque l'automatisme est
24 V=3 W refermé.
oog Clignotant.
1% .0 LAMPH S'active lors de la manoeuvre d'ouverture et de fermeture.
24 =50 W
ns
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6. Reglages

6.1 Trimmer

Trimmer

™
MAX:W 20s
TC
MIN=0 s MAX=120 5

RP

0s @ 30s

TR
10s
2 20s
MIN=0's’ 30s
R1
MIN @MAx:msamed

6.2 Dip-switch

Description
Réglage du temps de manoeuvre.
De 102120 s.
De 10 a 150 s avec OM=0FF et JR6=0FF.
Remarque: en présence d'un fin de course N.C., imposer TM=MAX.
Réglage du temps de retard a la fermeture moteur 1 (M1).
En fermeture, le moteur 1 (M1) est lancé avec un retard réglable TR de 0 a 30 s, par
rapport a M2.
En ouverture, le moteur 2 (M2) est lancé avec 3 s de retard par rapport a M1.
Si TR=MIN, les vantaux partent simultanément.
Remargque: il est conseillé d'imposer TR=MIN avec des vantaux sans superposition
ou bien d'imposer TR>3 s avec des vantaux qui se superposent.
Réglage de louverture partielle moteur 1 (M1).
De0a30s.

En fermeture, le moteur 1 (M1) est lancé avec un retard réglable TR de 0 a 30 s, par
rapport a M2.

En ouverture, le moteur 2 (M2) est lancé avec 3 s de retard par rapport a M1.

Si TR=MIN, les vantaux partent simultanément.

Remargque: il est conseillé d'imposer TR=MIN avec des vantaux sans superposition
ou bien d'imposer TR>3 s avec des vantaux qui se superposent.

Réglage de la poussée sur les obstacles.

Le tableau électronique est équipé d'un dispositif de sécurité qui, en présence d'un
obstacle lors de la manoeuvre d'ouverture, arréte le mouvement, alors que, lors de
la manoeuvre de fermeture, il arréte ou inverse le mouvement.

Avec R1=MIN, on obtient la sensibilité maximale aux obstacles (poussée minimale).
Avec R1=MAX, la fonction de détection est déshabilitée (poussée maximale).
Réglage de la force.

Régle la tension fournie au moteur (1=MIN / 5=MAX).

A

A ATTENTION: débrancher lalimentation avant d'effectuer tout type de réglage.

DIP Description OFF § ON "

DIP1 Modalité radio. Pas-a-pas. Ouverture.

DIP2 Sélection du sens de marche avec Ouverture vers la droite. Ouverture vers la gauche.
OM=0FF (modalité 1 moteur).

DIP3 Renouvellement du temps de fer- 50% 100%
meture automatique.

DIP4 Etat de l'automatisme a la mise Ouvert. Fermé.
en marche. Indique la facon dont Remarque: en présence d'unfinde Remarque: si la fermetu-
le tableau électronique considére course, ii est conseillé d'imposer re automatique n’est pas
lautomatisme lors de la mise en DIP4=0FF. utilisée, il est conseillé
marche. d'imposer DIP4=0ON.

DIP5 Déverrouillage de la serrure élec- Déshabilité. Habilité.
trique.

DIPé Préclignotement fixe de 3 s. Déshabilité en ouverture. Habilité aussi bien en ou-

Habilité uniquement avec ferme- verture qu'en fermeture.
ture automatique et TC supérieur
als.



6.3 Jumper

Jumper
JR4

JR6
NIO

JR10
oM
D5

S5

JT

EO

SO

Description

Réduction de la surcourse.
Réduit la distance de la surcourse
du vantail.

Typologie d'application.

Systeme électronique antigel.
Maintient lefficience des mo-
teurs, méme a basse températu-
re ambiante.

Remarque: pour un bon fon-
ctionnement, le tableau électro-
nique doit se trouver a la méme
température ambiante que celle
des moteurs.

Démarrage a la force maximale.

Typologie d'automatisme.
Séquence pas-a-pas.

Durée de larrét (stop) dans la
séquence pas-a-pas.

Temps de manoeuvre de ferme.

Fonctionnement de la serrure
électrique.

Fonctionnement de sécurité de
inversion.

6.4 Signalisations

LED

POWER =
SA m

Allumé

Présence de tension 24 V=.

Indique qu’au moins l'un des contacts de sécurité

est ouvert.

OFF z®m=

Déshabilitée.

Remarque: imposer JR4=0FF
si le moteur est muni d'un frein
électrique.

Portail coulissant.

Habilité.

Attention: ne pas utiliser avec LO-
GICMJ.

Déshabilité.

Le moteur part a la tension impo-
sée avec RF.

Automatisme & un moteur (uni-
quement M1).
Ouvre-stop-ferme-stop-ouvre.
Permanent.

(Fermeture automatique désac-
tivée).

Paramétré avec TM+4 s.
Remarque: programmer JT=0FF
avec motoréducteurs oléodynami-
ques ou bien a embrayage.
Alimentée avec l'automatisme
fermé.

Avec lautomatisme a larrét, si le

contact 41-8 est ouvert, on pourra
activer la manoeuvre d'ouverture.

Clignotant

ON ==

Habilitée.

Remargque: il est conseillé
d'imposer JR4=0N si le
vantail effectue une sur-
course excessive.

Autres applications.
Déshabilité.

Habilité.

Le moteur part a la tension
maximale pendant 1 s.
Automatisme a deux mo-
teurs indépendants.
Ouvre-stop-ferme-apre.
Temporaire.

(Fermeture automatique
désactivée).

Automatique.

Alimenté pendant 1 s au
début de la manoeuvre
d’ouverture.

Avec l'automatisme a
larrét, si le contact 41-8
est ouvert, on empéchera
toute manoeuvre.

/

eeeeechecdutest de sécurité (borne 41)

Comptage des manoeuvres réalisées (unique-
ment a lallumage du tableau électronique):
= = 1000 manoeuvres

== - 10000 manoeuvres

S'allume a chagque commande et a chaque modifi-
cation des commutateurs DIP et des pontets.
Indique que le contact du fin de course 0-11 est

ouvert.

Indique que le contact du fin de course 0-12 est

ouvert.

52

/

P1854FR - 2016-08-01



P1854FR - 2016-08-01

7. Demarrage

e Shunter les contacts de sécurité N.C.

e Avantde procéderala mise en marche, vérifier le type de l'application choisie. Si l'automatisme
esta unvantail, imposer OM=0FF. Si l'automatisme est un portail coulissant, imposer JR6=0FF.

e Silon raccorde les fins de course, ils devront étre réglés de maniere a intervenir a proximité
de larrét mécanique d'ouverture et de fermeture. Imposer TM=MAX.

Remarque: les fins de course doivent rester enfoncés jusqu’a la fin de la manoeuvre.

e Siles fins de course ne sont pas raccordés, shunter les bornes 0-11 et 0-12 et imposer TM a
la moitié.

e |Imposer RF=3 et R1 a la moitié.

e Imposer TR>3 s avec des automatismes a deux vantaux qui se superposent.

e Fournir l'alimentation.

A ATTENTION: Les manoeuvres interviennent sans sécurités.

Inverser les polarités du moteur en fonction du sens de marche des vantaux.

Remarque: la premiére manoeuvre de fermeture apres une interruption d'alimentation, si TR>MIN,

est exécutée un vantail apres Uautre (tout d'abord le vantail déplacé par le moteur M2, puis le vantail

déplacé par le moteur M1) ; si TR=MIN, les vantaux partent simultanément.

e Donner des commandes d'ouverture et de fermeture et vérifier le bon fonctionnement de l'au-
tomatisme et le réglage des fins de course (si présents).

e Raccorder les dispositifs de sécurité (en retirant les pontets correspondants] et en vérifier le
bon fonctionnement.

e Sinécessaire, activer la fermeture automatique et la régler a laide du trimmer TC.

e Imposer RF sur la position permettant le bon fonctionnement de l'automatisme et préservant
la sécurité de l'utilisateur en cas de choc.

e Imposer, a laide de R1, la poussée sur les obstacles.

Remarque: si le vantail qui se referme en second rencontre un obstacle, les deux vantaux se

rouvrent. La manoeuvre de fermeture successive s'effectue un vantail a la fois.

e \Vérifier que les forces opérationnelles des vantaux sont conformes aux normes EN12453-
EN12445.

e Sinécessaire, imposer, a l'aide de RP, louverture partielle du moteur 1.

e Sinécessaire, raccorder le récepteur de la radiocommande au connecteur AUX, programmer
les émetteurs comme indiqué dans le manuel correspondant et en vérifier le fonctionnement.

A ATTENTION: linsertion et l'extraction des cartes de couplage doivent étre faits sans tension.

e Raccorder les autres accessoires éventuels et en vérifier le bon fonctionnement.
e Apres la mise en marche et les vérifications, refermer le boitier.
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9. Exemple d'application d'automatismes a deux

vantaux

nement suivantes.

Exemple 1 - Les vantaux s’arrétent sur les butées
mécaniques et sur les obstacles.

Imposer le temps de manoeuvre 2 a 3 s supérieur
au temps réel utilisé par le vantail [TM<MAX] et
shunter les bornes 0-11-12. Avec ces raccorde-
ments, chacun des vantaux s'arréte sur la butée
mécanique d'ouverture et de fermeture et en cas de
détection d'obstacle.

Exemple 2 - Les vantaux s’arrétent sur les fins de
course et sur les obstacles.

Les contacts N.C. des fins de course d'ouverture
et de fermeture sont en série avec les phases des
moteurs. Imposer le temps de manoeuvre TM<MAX
et shunter les bornes 0-11-12. Avec ces raccorde-
ments, chacun des vantaux s'arréte sur le fin de
course d'ouverture et de fermeture et en cas de
détection d'obstacle.

Exemple 3 - Les vantaux s’arrétent sur les fins de
course et s'inversent sur les obstacles.

Imposer le temps de manoeuvre TM=MAX et rac-
corder les contacts N.C. des fins de course de fer-
meture aux bornes 0-11-12 et les contacts N.C. des
fins de course d'ouverture en série avec la phase
d’ouverture de chacun des moteurs. Avec ces rac-
cordements, chacun des vantaux s'arréte lorsque
les fins de course interviennent. En cas de détection
d'obstacle lors de la manoeuvre d'ouverture, seul
le vantail ayant relevé lobstacle s'arréte avec une
manoeuvre de dégagement. Lors de la manoeuvre
de fermeture, les deux vantaux se rouvrent.

Exemple 4 - Les vantaux s’arrétent sur les butées
mécaniques et s’inversent sur les obstacles.

Imposer le temps de manoeuvre 2 a 3 s supérieur
au temps réel utilisé par le vantail (TM<MAX), rac-
corder les contacts N.O. des fins de course de pro-
ximité de fermeture aux bornes 0-11-12 et les posi-
tionner 2 a 3 s avant la butée mécanique. Avec ces
raccordements, chacun des vantaux s‘arréte sur
sa propre butée mécanique de fermeture et d'ou-
verture. En cas de détection d'obstacle lors de la
manoeuvre d'ouverture, seul le vantail ayant relevé

%

A Opening limit switch [230 V 5A)

Lorsque le tableau électronique LOGICM est utilisé dans des applications d'au-
tomatismes a deux vantaux, on pourra choisir lune des modalités de fonction-

<MAX <MAX

TM TC RP TR R1

1514131211 0 0 1 1 2 3 4 5 2041

i Baaggggéééégd

<MAX <MAX

TM TC RP TR R1

|
|

HJ

I Ui suven a0y

=MAX <MAX

TM TC RP TR RI

limit switch

<MAX <MAX

TM TC RP TR R1

Closing
proximity switch



l'obstacle s'arréte avec une manoeuvre de dégage-
ment. Lors de la manoeuvre de fermeture, en cas
de détection d'obstacle avant Uintervention du fin de
course de proximité, les vantaux se rouvrent ; apres
lintervention du fin de course de proximité, les van-
taux s'arrétent sur l'obstacle.

<MAX <MAX

TM TC RP TR R1

course en ouverture et sur les butées mécaniques
en fermeture et s’inversent sur les obstacles.

30 V- 5A)

Exemple 5 - Le vantaux s’arrétent sur les fins de ‘

Imposer le temps de manoeuvre 2 a 3 s supérieur

au réel utilisé par le vantail (TM<MAX), raccorder
les fins de course de proximité de fermeture aux
bornes 0-11-12 et les positionner 2 a 3 s avant la
butée mécanique. Raccorder les fins de course N.C.
d'ouverture en série avec la phase d'ouverture de
chaque moteur. Avec ces raccordements, le vantail
s'arréte sur la butée mécanique de fermeture, et
en ouverture lorsque le fin de course correspondant
intervient. Lors de la manoeuvre d'ouverture et en
cas de détection d'obstacle, le vantail s'arréte avec
une manoeuvre de dégagement. Lors de la mano-
euvre de fermeture et en cas de détection d'obsta-
cle avant lintervention du fin de course de proxi-
mité, les vantaux se rouvrent; apres lintervention
du fin de course de proximité, les vantaux s'arrétent
sur l'obstacle.

Closing
proximity switch
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10. Exemple d'application d'automatismes a un-

vantail

HN

Exemple 1 - Le vantail s’arréte sur les butées méca-
niques et sur les obstacles.

Imposer un temps de manoeuvre 2 a 3 s supérieur au
temps réel utilisé par le vantail [TM<MAX] et shunter
les bornes 0-11-12. Avec ces raccordements, le van-
tail s'arréte sur la butée mécanique d'ouverture et de
fermeture et en cas de détection d'obstacle.

ment suivantes.

Exemple 2 - Le vantail s’arréte sur les fins de course
et sur les obstacles.

Les contacts N.C. des fins de course d'ouverture et de
fermeture sont en série avec les phases du moteur.
Imposer le temps de manoeuvre TM<MAX et shunter
les bornes 0-11-12.

Avec ces raccordements, le vantail s'arréte sur le fin
de course d’ouverture et de fermeture et en cas de
détection d'obstacle.

Exemple 3 - Le vantail s’arréte sur les fins de course
et s’inverse sur les obstacles.

Imposer le temps de manoeuvre TM=MAX et raccor-
der les contacts N.C. des fins de course d'ouverture
et de fermeture aux bornes 0-11-12. Avec ces raccor-
dements, le vantail s'arréte lorsque les fins de course
interviennent.

En cas de détection d'obstacle lors de la manoeuvre
d'ouverture, le vantail s'arréte avec une manoeuvre de
dégagement; lors de la manoeuvre de fermeture, le
vantail se rouvre.

Exemple 4 - Le vantail s’arréte sur les butées méca-
niques et s’inverse sur les obstacles.

Imposer le temps de manoeuvre 2 a 3 s supérieur au
temps réel utilisé par le vantail (TM<MAX] et position-
ner les fins de course de proximité 2 a 3 s avant la
butée mécanique.

Avec ces raccordements, le vantail s'arréte sur sa
propre butée mécanique d'ouverture et de fermeture.
Lors de la manoeuvre d'ouverture, en cas de détec-
tion d'obstacle avant Uintervention du fin de course de
proximité, le vantail s'arréte avec une manoeuvre de
dégagement ; apres lintervention du fin de course de
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Lorsque le tableau électronique LOGICM est utilisé dans des applications d’au-
mmﬂm tomatismes a un vantail, on pourra choisir lune des modalités de fonctionne-
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proximité, le vantail s'arréte sur l'obstacle.

Lors de la manoeuvre de fermeture, en cas de
détection d'obstacle avant lintervention du fin de
course de proximité, le vantail se rouvre ; apres l'in-
tervention du fin de course de proximité, le vantail
s'arréte sur lobstacle.

Exemple 5 - Le vantail s’arréte sur le fin de course
en ouverture et sur la butée mécanique en ferme-
ture, et s’inverse sur les obstacles.

Imposer le temps de manoeuvre 2 a 3 s supérieur
au temps réel utilisé par le vantail (TM<MAX], po-
sitionner les fins de course de proximité de ferme-
ture 2 a 3 s avant la butée mécanique et raccorder
le fin de course N.C. d'ouverture en série avec la
phase d'ouverture du moteur.

Avec ces raccordements, le vantail s'arréte sur la
butée mécanique de fermeture, et en ouverture lor-
sque le fin de course correspondant intervient.
Lors de la manoeuvre d ouverture, en cas de détec-
tion d'obstacle, le vantail s'arréte avec une mano-
euvre de dégagement.

Lors de la manoeuvre de fermeture, en cas de
détection d'obstacle avant lintervention du fin de
course de proximité, le vantail se rouvre ; apres l'in-
tervention du fin de course de proximité, le vantail
s'arréte sur lobstacle.
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11.Exemple d'application de portails coulissants

|

Lorsque le tableau électronique LOGICM est utilisé

dans des applications d'automatismes coulissants :

- imposer OM=0FF

- imposer JR6=0FF

- imposer TM=MAX (150 s).

Raccorder les contacts N.F. des fins de course d'ouver-

ture et de fermeture aux bornes 0-11-12.

Avec ces raccordements, le vantail s'arréte lorsque les

fins de course interviennent.

En cas de détection d'obstacle lors de la manoeuvre

d'ouverture, le vantail s'arréte avec une manoeuvre

de dégagement ; durant la manoeuvre de fermeture,
le vantail se rouvre.

Sélectionner le sens d'ouverture a l'aide du DIP2.

e Encas d'automatisme avec actionnement a droite
vue du coté automatisme (DIP2=0FF), relier le fin de
course a action d'ouverture aux bornes 0-12 et le fin
de course a action de fermeture aux bornes 0-11.

* Encasd’automatisme avec actionnement a gauche
vue du coté automatisme [DIP2=0N], relier le fin de
course a action d'ouverture aux bornes 0-11 et le
fin de course a action de fermeture aux bornes 0-12.

=MAX <MAX
JF&:D_FF ﬂoM=oFF

TM TC RP TR R1

[

DIP2=0FF

@

12.Exemple d'application des barrieres

Lorsque le tableau électronique LOGICM est utilisé

dans des applications de barriéres :

- imposer OM=0FF

- imposer RF=5 (MAX]

- imposer TM=MAX

Sélectionner le sens d'ouverture a laide du DIP2.

e Encasd'automatisme avec actionnement a droite
vue du c6té automatisme (DIP2=0FF), relier le fin de
course a action d'ouverture aux bornes 0-12 et le fin
de course a action de fermeture aux bornes 0-11.

e Encasd’automatisme avec actionnement a gauche
vue du coté automatisme (DIP2=0N]), relier le fin de
course a action d’ouverture aux bornes 0-11 et le
fin de course a action de fermeture aux bornes 0-12.
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13. Exemple d’application pour l'automatisation
en parallele

®

el sl

Il est possible de commander deux automatismes [A] et [B] en paralléle, en faisant les raccorde-
ments indiqués dans la figure.

Les commandes 1-3 et les commandes radio (avec DIP1=0N) sont 'équivalent d'une commande
d’ouverture totale.

La fermeture automatique s'obtient en réglant le trimmer TC non au maximum et dans la méme
position dans les deux tableaux électroniques.

e et

ATTENTION : si le bourrelet de sécurité SOFAT-SOFA2 n’est pas présent, connecter la com-
mande 1-8 a la carte SWT. Les commandes 41-6 et 41-7 ne peuvent étre connectées que sur
le tableau électronique correspondant.
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