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Legenda

Questo simbolo indica istruzioni o note relative alla sicurezza a cui prestare partico-
lare attenzione.

BB cuestosimboloindica informazioni uil al corretto funzionamento del rodatte.

Tutti i diritti relativi a questo materiale sono di proprieta esclusiva di Entrematic Group AB.

Sebbene icontenuti di questa pubblicazione siano stati redatti con la massima cura, Entrematic Group AB non pu¢ as-
sumersi alcuna responsabilita per danni causati da eventuali errorio omissioniin questa pubblicazione. Ci riserviamo il
diritto di apportare eventuali modifiche senza preawviso. Copie, scansioni, ritocchi o modifiche sono espressamente vietate
senza un preventivo consenso scritto di Entrematic Group AB.
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1. Avvertenze generali per la sicurezza

La mancata osservanza delle informazioni contenute nel presente manuale
puo dare luogo a infortuni personali o danni all'apparecchio.
Conservate le presenti istruzioni per futuri riferimenti

Il presente manuale di installazione e rivolto esclusivamente a personale qualificato.
Linstallazione, i collegamentielettrici e le regolazioni devono essere effettuatinell'os-
servanza della Buona Tecnica e in ottemperanza alle norme vigenti.

Leggere attentamente le istruzioni prima di iniziare l'installazione del prodotto. Una
errata installazione puo essere fonte di pericolo.

# | materialidell’imballaggio [plastica, polistirolo, ecc.) non vanno dispersinell'am-
¢ biente e non devono essere lasciati alla portata dei bambini in quanto potenziali
fonti di pericolo.

Prima di iniziare linstallazione verificare l'integrita del prodotto.
Non installare il prodotto in ambiente e atmosfera esplosivi: presenza di gas o fumi
inflammabili costituiscono un grave pericolo per la sicurezza.
| dispositivi di sicurezza (fotocellule, coste sensibili, stop di emergenza, ecc.] devono
essere installati tenendo in considerazione: le normative e le direttive in vigore, i
criteri della Buona Tecnica, l'ambiente di installazione, la logica di funzionamento
del sistema e le forze sviluppate dall’automazione.
Prima di collegare 'alimentazione elettrica accertarsi che i dati di targa siano
rispondenti a quelli della rete di distribuzione elettrica. Prevedere sulla rete
di alimentazione un interruttore/sezionatore onnipolare con distanza d'apertura dei
contatti uguale o superiore a 3 mm.
Verificare che a monte dell'impianto elettrico vi sia un interruttore differenziale e
una protezione di sovracorrente adeguati nell’'osservanza della Buona Tecnica e in
ottemperanza alle norme vigenti.
Quando richiesto, collegare 'automazione ad un efficace impianto di messa a terra
eseguito come indicato dalle vigenti norme di sicurezza.

Durante gliinterventi di installazione, manutenzione e riparazione, togliere l'alimen-
tazione prima di aprire il coperchio per accedere alle parti elettriche.

La manipolazione delle parti elettroniche deve essere effettuata munendosi di
AL 1racciali conduttivi antistatici collegatiaterra. Il costruttore della motorizzazione
declina ogniresponsabilita qualora vengano installaticomponentiincompatibili ai fini
della sicurezza e del buon funzionamento.

Per l'eventuale riparazione o sostituzione dei prodotti dovranno essere utilizzati
esclusivamente ricambi originali.



1.1 Avvertenze di installazione

Fissare il quadro elettronico in modo permanente. Effettuare il passaggio dei cavi dal lato inferiore
del contenitore.

Prima di collegare l'alimentazione elettrica accertarsi che i dati di targa siano rispondenti a quelli
della rete di distribuzione elettrica.

Prevedere sulla rete di alimentazione un interruttore/sezionatore onnipolare con distanza d'a-
pertura dei contatti uguale o superiore a 3 mm.

Verificare che a monte dellimpianto elettrico vi siano un interruttore differenziale e una prote-
zione di sovracorrente adeguati.

Utilizzare un cavo elettrico tipo FROR 450/750V 3x1,5 mm e collegarlo ai morsetti L (marrone), N
(blu], @ (giallo/verde), presenti all'interno dell'automazione.

Bloccare il cavo mediante l'apposito fermacavi.

Accertarsi che non siano presenti bordi taglienti che possano danneggiare il cavo di alimenta-
zione.

Il collegamento alla rete di distribuzione elettrica, nel tratto esterno all'automazione, deve av-
venire su canala indipendente e separata dai collegamenti ai dispositivi di comando e sicurezza.

7. Dichiarazione CE di conformita

Il fabbricante Entrematic Group AB con sede in Lodjursgatan 10, SE-261 44 Landskrona, Sweden
dichiara che il quadro elettronico tipo Ditec VIVAH & conforme alle condizioni delle seguenti
direttive CE:

Direttiva EMC 2004/108/CE;
Direttiva bassa tensione 2006/95/CE.

Landskrona, 01-07-2014 Marco /7 ;éO(ZI
/ﬁT Plertt/&

e

3. Dati tecnicl

Alimentazione 230 V~/50-60 Hz
Fusibile F1 F2A

Fusibile F2 F2,5A

Uscita motori 24N= [2x12 A max
Alimentazione accessori 24N = [05A
Temperatura -20°C/+55°C
Grado di protezione (2585

Dimensioni contenitore 238x357x120

i e et

3.1 Applicazioni

IP1776IT - 2014-10-06



IP1776IT - 2014-10-06

4. Comandi

Comando

Funzione

Descrizione

APERTURA La chiusura del contatto attiva la manovra di apertura.

1 ——5

1 ——— 20

N.O.

N.C.

PASSO-PASSO

SICUREZZA

IN CHIUSURA

SICUREZZA DI
INVERSIONE

ARRESTO DI
EMERGENZA

APERTURA
PARZIALE

La chiusura del contatto attiva una manovra di aper-
tura e chiusura in sequenza: apertura-stop-chiusura-
apertura.

NOTA: se la chiusura automatica € abilitata, lo stop
non € permanente ma della durata impostata con
trimmer TC.

L'apertura del contatto di sicurezza, arresta e impedi-
sce la manovra di chiusura.

L'apertura del contatto di sicurezza provoca linver-
sione del movimento (riapertura) durante la fase di
chiusura.

Con SO=ON ad automazione ferma l'apertura del con-
tatto impedisce qualsiasi manovra.

Con SO=0FF ad automazione ferma lapertura del
contatto impedisce solamente la manovra di chiusura.

Collegare i comandi di apertura e di chiusura al mor-
setto 9 anziché al morsetto 1(9-3, 9-4, 9-20).

La chiusura del contatto attiva una manovra di apertu-
ra parziale del motore 1 (M1) di durata impostata con
trimmer RP.

Ad automazione ferma il comando di apertura par-
ziale effettua la manovra opposta a quella precedente
all'arresto.

NOTA: se la chiusura automatica & abilitata, lo stop
non & permanente ma della durata impostata con
trimmer TC.

ATTENZIONE: ponticellare tutti i contatti N.C. se non utilizzati. | morsetti con numero
uguale sono equivalenti.



4.1 Costa di sicurezza autocontrollata SOFAT-SOFAZ2 o GOPAVRS

Comando Funzione

SOFA1-SOFA2
GOPAV
— =

SICUREZZA
IN APERTURA

] —t—38 N.C. SICUREZZA DI
INVERSIONE

Descrizione

Collegare il contatto di uscita del dispositivo ai morsetti
1-6 del quadro elettronico (in serie al contatto di uscita

della fotocellula, se presente).
ATTENZIONE: se non utilizzato, ponticellare i morsetti
41-6.

Collegare il contatto di uscita del dispositivo ai morsetti
1-8 del quadro elettronico (in serie al contatto di uscita
della fotocellula, se presente).

ATTENZIONE: se non utilizzato, ponticellare i morsetti
41-8.

IP1776IT - 2014-10-06



IP1776IT - 2014-10-06

5.

Uscite e accessori

Uscita

Valore / Accessori

24V=/3W

24 V= /25 W

12V-/15W

BATK2
2x12V 6,5 Ah

Descrizione

Lampada stato automazione (proporzionale).

La luce si spegne ad automazione chiusa; la luce si accende ad
automazione aperta; la luce lampeggia con frequenza variabile
durante il movimento dell'automazione.

Luce di cortesia.

Con DIP6=0N é possibile collegare una luce di cortesia che si
attiva per 180 s ad ogni comando di apertura (totale o parziale),
passo-passo e di chiusura.

Uscita protetta dal fusibile F2.

Elettroserratura.
Collegare in serie la resistenza da 8,2 Q /5 W in dotazione.
Uscita protetta dal fusibile F2.

NON UTILIZZARE



6. Regolazioni

6.1 Trimmer

TC

MIN=0 s

®

MAX=120 s

100%

5s

30s

Regolazione tempo chiusura automatica. Da 0 a 120 s (con 1-2 chiuso).

Il conteggio inizia da automazione ferma per il tempo impostato da TC.

Con DIP2=0FF, dopo lintervento di una sicurezza, il conteggio inizia al rilascio
della sicurezza stessa (ad esempio dopo il passaggio attraverso le fotocellule), e
dura per la meta del tempo impostato con TC.

Con DIP2=0ON il conteggio inizia ad automazione aperta e dura per tutta la dura-
ta del tempo impostato con TC.

Con contatto 1-2 aperto o 1-9 aperto la chiusura automatica e disabilitata. Chiu-
dendo 1-2 si riabilita la chiusura automatica. Se disabilitata da 1-9, la chiusura
automatica si riabilita, una volta richiuso il contatto 1-9, solo dopo un comando
di apertura totale, parziale o passo-passo.

Regolazione apertura parziale motore 1 (M1).
Regola la percentuale di apertura parziale del motore 1 (M1) da 10% a 100%
della manovra totale.

Regolazione tempo di manovra motore 1 (M1). Da5sa30s.

Regolazione tempo di manovra motore 2 (M2). Da5sa 30s.

(oppure da 5 s a 45 s in riferimento alle impostazioni del paragrafo 6.5).

La manovra di apertura/chiusura & schematizzata nei capitoli 11, 12 e 13: la
manovra & composta da una parte a velocita impostata con trimmer VM della
durata impostata con trimmer M1/M2 e dal rallentamento a velocita fissa sia in
apertura che in chiusura.

In apertura tale rallentamento dura al massimo 10 s, in chiusura dura fino al
raggiungimento della battuta meccanica o dell'eventuale finecorsa di arresto
(con FC=0FF).

IP1776IT - 2014-10-06
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6.2 Dip-switch

nesto.

DIP1 | NOTA: imposta il funzionamen-
to delle schede ad innesto col-
legate su AUX1 ed AUX2.

Stato automazione all'accen- | Aperta.
sione.

DIP3 | Indica come il quadro elettroni-
co considera l'automazione al

momento dell’accensione.

Funzionamento schede ad in- | Passo-passo.

Apertura.

Chiusa.

NOTA: se non viene utilizzata la
chiusura automatica si consiglia
di impostare DIP3=0N.

[DOKE] Funzionamento elettro- | Alimentato per lintera manovra | Alimentato solo ad automazione
blocco. NOTA: solo con EO=0FF. | di apertura e di chiusura. chiusa.

DIPé | Funzionamento uscita 0-14. Lampeggiante.

Luce di cortesia.

6.3 Jumper

Selezione modalita finecorsa. Finecorsa di rallentamento.

Funzionamento elettroserratura.

Alimentata per 2,5 s alli- |Alimentata per 1,2 s allii-
nizio della manovra di|nizio della manovra di

apertura.

apertura.

6V con NIO abilitato (OFF) e
temperatura ambiente alta.

NIO | Mantiene lefficienza del motore anche a

basse temperature ambiente.

Selezione tensione di partenza automazio- | Sempre 12V
ni LUXO5BH.

FS [EE=T N.C. | EEEIN.C. |[=E=IN.O. | [EEEN.C.
Sistema elettronico antigelo. Abilitato.

Disabilitato.




6.4 Segnalazioni

Almeno uno dei contatti di sicurezza ¢ aperto.

Lampeggiante

® ® Fallimento del test di sicurezza
[morsetto 41).

POWER Presenza di alimentazione.
ALARM

@ ® ® ® ® Errata selezione del tipo di auto-
mazione (jumper S1, 52, S3, S4).

NOTA: la segnalazione ha una durata di 10's,
altermine il quadro elettronico viene resettato
automaticamente.

6.9 Selezione tipo di automazione

Tipo di automazione S1

S2 S3 S4

CUBIC30H+CUBIC30LI,
CUBIC6H+CUBIC6TC [T N C. [E=m N0 | FEENO. [T N .
CUBIC6H+CUBIC6TIG

ARC1BH, DOR1BH (dimensioni raccomandate)

IP1776IT - 2014-10-06
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7. Collegamento dei motori

Morsettiera Morsettiera
quadro quadro
Motore ﬂ elettronico M°t°fen elettronico
34 36 31 33
OBBI3BH Nero Blu Rl2 ] OBBI3BH Blu Nero
ARCBH N Bl id 2 3 ARCBH Bl N
ARC1BH ere Y ARC1BH Y ere
CUBIC30H Nero Blu CUBIC30H Blu Nero
CUBIC6H CUBIC6H
CUBIC6HV Nero Blu cuBiceHy | oW Nero
LUXO03BH LUX03BH
LUX04BH 31/34 33/36 LUX04BH 31/34 33/36
LUXO5BH LUXO5BH
FACIL3H Blu Nero FACIL3H Nero Blu
Morsettiera Morsettiera
quadro quadro
Motore n elettronico Motore E elettronico
31 33 34 36
0BBI3BH Nero Blu ?ﬁo (1] (2] o 0BBI3BH Blu | Nero
ARCBH € o </ ARCBH
ARC1BH Nero Blu ARC1BH Blu Nero
CUBIC30H Nero Blu CUBIC30H Blu Nero
CUBICé6H CUBIC6H
CUBIC6HV Nero Blu CUBIC6HV Blu | Nero
LUX03BH LUXO3BH
LUX04BH 31/34 33/36 LUX04BH 31/34 33/36
LUXO5BH LUXO5BH
FACIL3H Blu Nero FACIL3H Nero Blu




8.

Avviamento

Le manovre relative al punto 4 avvengono senza sicurezze.

Dopo ogni accensione il quadro elettronico riceve un RESET e la prima manovra viene

j E’ possibile regolare i trimmer solo ad automazione ferma.

1-
2-

9-
10-

i

12-
13-

14-
15-

eseguita a velocita ridotta (acquisizione della posizione dell'automazione) un‘anta alla

volta (prima il motore M2 e successivamente il motore M1).
Ponticellare i contatti di sicurezza N.C.
Verificare il tipo di applicazione scelta. Selezionare il tipo di automazione con i jumper S1, S2,
S3 e S4 come indicato a pag. 12.
Se utilizzati, regolare i finecorsa di arresto in apertura e chiusura.
NOTA: i finecorsa devono rimanere premuti sino al completamento della manovra.
Impostare TC=MAX e R1=MAX.
Impostare TR=MIN oppure TR>3 s con automazioni a 2 ante con sovrapposizione.
Dare alimentazione e controllare il corretto funzionamento dell'automazione con successivi
comandi di apertura e di chiusura.
Verificare Uintervento dei finecorsa, se utilizzati.
NOTA: se la rotazione del motore non corrisponde al corretto senso di marcia dell automazione
invertire le polarita di alimentazione 31-33 oppure 34-36.
Se utilizzati, regolare i finecorsa di rallentamento in apertura e chiusura e impostare M1=MAX
e M2=MAX.
Regolare il trimmer VM e verificare la velocita di apertura e la velocita di chiusura.
NOTA: se le ante arrivano alle battute meccaniche a velocita troppo alta, anticipare l'intervento
dei finecorsa.
Se i finecorsa non sono utilizzati:
e impostare M1=50%, M2=50% e VM=50%;
e controllare il corretto funzionamento dell'automazione con successivi comandi di apertura
e di chiusura;
ATTENZIONE: attendere il completamento della manovra prima di dare il comando successivo.
e regolare il tempo manovra con i trimmer M1 e M2 in modo da ottenere un accostamento
a bassa velocita delle ante sui fermi meccanici. Si consiglia di impostare un tempo di rallen-
tamento che garantisca il completamento della manovra, anche in presenza di attriti o altre
condizioni ambientali avverse (vento, gelo, ecc.).
Collegare i dispositivi di sicurezza (rimuovendo i relativi ponticelli] e verificarne il corretto
funzionamento.
Se desiderato, regolare il tempo di ritardo in chiusura del motore 1 (M1) con il trimmer TR.
Se desiderato, regolare il tempo di chiusura automatica con il trimmer TC.
ATTENZIONE: il tempo di chiusura automatica dopo l'intervento di una sicurezza dipende dalle
impostazioni di DIP2.
Regolare con il trimmer R1 la spinta sugli ostacoli.
NOTA: se l'anta che effettua la chiusura per seconda incontra un ostacolo durante la manovra,
entrambe le ante riaprono e la successiva manovra di chiusura avviene un‘anta alla volta.
ATTENZIONE: verificare che le forze operative delle ante siano conformi a quanto richiesto
dalle norme EN12453-EN12445.
Se desiderato, regolare lapertura parziale del motore 1 (M1) con il trimmer RP.
Se desiderato, collegare il ricevitore radio nell'apposita sede per schede ad innesto AUX1 o
AUX2 e programmare i radiocomandi come indicato nel manuale di installazione.
Collegare eventuali altri accessori e verificarne il funzionamento.
Terminati lavviamento e le verifiche richiudere il contenitore.

i i ot s
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9. Ricerca guasti

Problema

Le sicurezze esterne non
intervengono.

Il lampeggiante  non

funziona.

Il radiocomando ha poca
portata e non funziona
con automazione in mo-
vimento.

Accessori in corto circuito.

Possibile causa

(led POWER ALARM spento).

| contatti di sicurezza sono aperti.
(led SA acceso).

| contatti di sicurezza non sono colle-
gati correttamente oppure la costa di
sicurezza autocontrollata non funziona
correttamente.

(led SA lampeggiante).

Errata impostazione del jumper JR14.

La chiusura automatica non funziona.

Collegamenti errati tra fotocellule e
quadro elettronico.

Fusibile F2 bruciato.

Verificare limpostazione del jumper OM.

Collegare i contatti di sicurezza N.C. in
serie tra loro e rimuovere gli eventuali
ponticelli presenti sulla morsettiera del
quadro elettronico.

Intervento

Scollegare tutti gli accessori dai mor-
setti 0-1 [deve essere presente tensione
24 V=) e ricollegarli uno alla volta.

Verificare che i contatti di sicurezza siano
correttamente chiusi (N.C.J.

Verificare i collegamenti ai morsetti 6-7-8
del quadro elettronico e i collegamenti
alla costa di sicurezza autocontrollata.

Verificare i collegamenti dei contatti di
sicurezza.

Verificare che il trimmer TC non sia
impostato al massimo.

Sostituire il fusibile F2.

La trasmissione radio & ostacolata da
strutture metalliche e muri in cemento
armato.

Installare l'antenna all'esterno.




10. Esempio di applicazione per automazioni ad
un motore.

| = )

Quando il quadro elettronico viene utilizzato in ap-
plicazioni per automazioni ad una anta battente,
per porte basculanti oppure per portoni scorre-
voli & possibile effettuare i collegamenti indicati:

(Fig. 10.1) Utilizzo senza finecorsa.
Impostare OM=0FF. OM=0FF

Collegare il motore come indicato in figura.

NOTA: durante la manovra di apertura le polarita

sono quelle indicate in figura.

Impostare VM secondo la velocita desiderata.

Impostare M1in modo da ottenere il rallentamen-

to dell'anta prima della battuta meccanica.

Con questi collegamenti, l'anta si arresta sulla

battuta meccanica di apertura e di chiusura.

Allo scadere del tempo impostato con M1:

e in apertura il tempo di rallentamento & di
massimo 10 s;

e in chiusura l'anta rallenta fino alla battuta
meccanica.

Y
o

APERTURA CHIUSURA

(Fig. 10.2] Utilizzo con finecorsa di rallentamento.

+ +
Impostare OM=0FF. EEE EE
Collegare il motore e i finecorsa di rallentamento EvET @ A
come indicato in figura:

— B
e [Al finecorsa di rallentamento in apertura; M1
e [Clfinecorsa di rallentamento in chiusura. (A] c]
Impostare VM secondo la velocita desiderata. oM A
Impostare M1=MAX. CE="" | OM=0OFF
-

Con questi collegamenti, l'anta si arresta sulla bat-
tuta mfa_ccanica di apertura e di chiusura. _ Motore [ 1N4007
Dopo lintervento del finecorsa di rallentamento in

apertura e in chiusura il tempo di rallentamento e m
di massimo 10 s. M
VM

APERTURA CHIUSURA

IP1776IT - 2014-10-06



IP1776IT - 2014-10-06

(Fig. 10.3) Utilizzo con finecorsa di arresto.

Impostare OM=0FF e FC=0FF.

Collegare il motore e i finecorsa di arresto come

indicato in figura:

¢ [Alfinecorsa di arresto in apertura;

e [C]finecorsa diarresto in chiusura.

NOTA: e possibile installare anche un solo fine-

corsa.

Impostare M1<MAX.

Impostare VM secondo la velocita desiderata.

Impostare M1 in modo da ottenere il rallenta-

mento dell'anta prima dell'intervento del fine-

corsa.

Con questi collegamenti, l'anta si arresta quan-

do interviene il finecorsa.

Allo scadere del tempo impostato con M1:

e in apertura il tempo di rallentamento e di
massimo 10 s;

e inchiusura l'anta rallenta fino al finecorsa di
arresto.

APERTURA

CHIUSURA

on



11. Esempio di applicazione per cancelli a bat-

tente a due motori

Quando il quadro elettronico viene utilizzato
in applicazioni per automazioni a due ante
battenti € possibile effettuare i collegamen-
tiindicati:

(Fig. 11.1] Utilizzo senza finecorsa.

Collegare i motori come indicato in figura.

NOTA: durante la manovra di apertura le

polarita sono quelle indicate in figura.

Impostare VM secondo la velocita desiderata.

Impostare M1 e M2 in modo da ottenere il

rallentamento delle ante prima delle battute

meccaniche.

Con questi collegamenti, ciascuna anta si

arresta sulla battuta meccanica di apertura

e di chiusura.

Allo scadere deltempo impostato con M1-M2:

e in apertura il tempo di rallentamento &
di massimo 10 s;

* in chiusura le ante rallentano fino alla
battuta meccanica.

(Fig. 11.2) Utilizzo con finecorsa di
rallentamento.

Collegare i motorieifinecorsa dirallentamen-
to come indicato in figura:

e [Alfinecorsa dirallentamento in apertura;
e [Clfinecorsa dirallentamento in chiusura.
Impostare M1=MAX e M2=MAX.

Impostare VM secondo la velocita desiderata.
Con questi collegamenti, ciascuna anta si
arresta sulla battuta meccanica di chiusura
e apertura.

Dopo lintervento dei finecorsa di rallenta-
mento in apertura e in chiusura il tempo di
rallentamento & di massimo 10 s.
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(Fig. 11.3) Utilizzo con finecorsa di arresto.

Impostare FC=0FF.

Collegare i motori e i finecorsa di arresto

come indicato in figura:

e [Alfinecorsadiarresto in apertura;

e [Clfinecorsadiarrestoin chiusura.

NOTA: e possibile installare anche un solo

finecorsa per ogni motore.

Impostare M1<MAX e M2<MAX.

Impostare VM secondo la velocita desiderata.

Impostare M1 e M2 in modo da ottenere il

rallentamento dell’anta prima dell’intervento

dei finecorsa.

Con questi collegamenti, ciascuna anta si

arresta quando interviene il relativo finecorsa.

Allo scadere del tempo impostato con M1-M2:

e inapertura il tempo di rallentamento e di
massimo 10 s;

e inchiusura le ante rallentano fino al fine-
corsa di arresto.

Motore [ Motore [[l]

max max

| 10s 10s, |

M2 M1

FC
=
FC=OFF
1N4007

o

B
a

APERTURA

(]
a

b
2]

CHIUSURA




12. Esempio di applicazione per porte bascu-
lanti a due motori in parallelo

W/
B m—1

Quando il quadro elettronico viene utilizzato
in applicazioni per automazioni per porte ba-
sculanti a due motori in parallelo, & possibile
effettuare i collegamenti indicati:

(Fig. 12.1) Utilizzo senza finecorsa.

Impostare OM=0FF.

Collegare i motori come indicato in figura.

NOTA: durante la manovra di apertura le pola-

rita sono quelle indicate in figura.

Impostare VM secondo la velocita desiderata.

Impostare M1 in modo da ottenere il rallenta-

mento dell'anta prima della battuta meccani-

ca.

Con questi collegamenti, l'anta si arresta sulla

battuta meccanica di apertura e chiusura.

Allo scadere del tempo impostato con M1:

e in apertura il tempo di rallentamento e di
massimo 10 s;

* inchiusura l'anta rallenta fino alla battuta
meccanica.

(Fig. 12.2) Utilizzo con finecorsa di rallenta-
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H
3231
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24V=

24V=

s1E=3
s2E=a

Motore[ld Motorefll] 3=
Sk

~ 07
APERTURA

mento.

Impostare OM=0FF.

Collegare i motori e ifinecorsa di rallentamen-
to come indicato in figura:

e [Al finecorsa di rallentamento in apertura;

e [Clfinecorsa di rallentamento in chiusura.
Impostare M1=MAX.

Impostare VM secondo la velocita desiderata.
Con questi collegamenti, l'anta si arresta sulla
battuta meccanica di chiusura e apertura.
Dopo Uintervento del finecorsa di rallentamen-
to in apertura e in chiusura il tempo di rallen-
tamento e di massimo 10's.
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(Fig. 12.3) Utilizzo con finecorsa di arresto.

Impostare OM=0FF e FC=0FF.

Collegare i motorieifinecorsadiarresto come

indicato in figura:

e [Alfinecorsadiarresto in apertura

e [C]finecorsadiarresto in chiusura

NOTA: é possibile installare anche un solo fi-

necorsa

Impostare M1<MAX.

Impostare VM secondo la velocita desiderata.

Impostare M1 in modo da ottenere il rallenta-

mento dell'anta prima dell'intervento del fine-

corsa.

Con questi collegamenti, l'anta siarresta quan-

do interviene il finecorsa

Allo scadere del tempo impostato con M1:

e in apertura il tempo di rallentamento e di
massimo 10 s

e inchiusura l'anta rallenta fino al finecorsa di
arresto.
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