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Genel

Bu panjur ve tente tlip motorlari asagidaki 6zelliklere sahip ylksek kalitede trtnlerdir:
» Panjur uygulamalarinda kullaniimaya optimum uygunluk
» Stoper kullanildiginda akilli elektronik sistem ile son pozisyonlarin otomatik algilanmasi
» Sabit boru birlestiricilerin gtivenli bir sekilde yerine oturmasi saglanir
» Panjur profiline hafif baski kaldirmayi ve asagi cekmeyi zorlastirir
* Gugclu aliminyum, celik ve ahsap profillere uygun
= Yayl askilarin ve sabit boru birlestiricilerin kullanilmasi durumunda asagi ydonde engel algilama

» Yukari yonde blokaj algilama (0rnegin pencere kenarinda donmus limit cubugu)

« Son pozisyonlarin sonradan ayarlanma zorunlulugu bulunmamaktadir: Bir stoper sistemi kullanildiginda tentenin degisiklikleri

otomatik olarak dengelenir.

» Motor tahriki yoluyla panjur profiline diistik yik binmesi

+ Ust yumusak stoper

» Cok sayida tahrik motoru elektriksel paralel baglanabilir

* Buglne kadarki elektronik limit switchli tahrik motorlarina uygunluk (4'li baglanti kablosu)

» Motor Ureticisinin genis kapsamli kontrol Gnitesi cesitleri kullanilabilir
(___‘,ihazm kurulumunda ve ayarlanmasinda litfen bu montaj ve igletme talimatini dikkate alin.
Uretim tarihi seri numarasinin ilk dort rakamindan anlasilir.

1 ve 2 sayilari yilh ve 3 ve 4 sayilari da takvim haftasini belirtilir.
Ornek: 2020 yilinda 34 takvim haftasi

Seri No.: 2034XXXXX

Piktogramlarin aciklamasi

DIKKAT DIKKAT, kacinilmadigi takdirde yaralanmalara neden olabilecek bir
tehlikeye isaret eder.

iKAZ IKAZ, maddi hasarlardan kaginmak icin alinan énlemlere isaret eder.

Kullanima yonelik 6nerilere ve diger yararh bilgilere isaret eder.

1

Garanti

Bu talimatimiza ve diger direktiflerimize aykiri olarak yapilan yapisal degisiklikler ve hatali kurulumlar kullanicilarin bedenine ve

saglhigina ciddi zararlar verebilir, drnegin ezilmelere yol acabilir, bu nedenle yapisal degisiklikler yalnizca bizimle gorusuldikten ve

onayimiz aldiktan sonra yapilabilir ve 6zellikle mevcut montaj ve igletim talimatindaki direktiflerimiz mutlaka dikkate alinmalidir.
Uriinlerin, 6ngérilmis kullanim amaci disinda kullanimlarina miisaade edilmez.
Urdn imalatcisi ve montajci, drtinlerimizin kullanimi sirasinda — 6zellikle Grinun imalati, kurulumu ve misteri danismanhgi

bakimindan - bittin gerekli yasal ve resmi yonetmeliklerin, 6zellikle de ilgili giincel EMV-ybnetmeliklerinin gozetilmesine ve bunlara

uyulmasina dikkat etmelidir.
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Giivenlik talimati

Asagidaki guvenlik talimati ve uyarilar tehlikeli durumlari 6nlemek, kisilerin glivenligini saglamak ve maddi hasarlardan kaginmak
Gzere tasarlanmistir.

Kullaniciya yonelik uyarilar

Genel aciklamalar
* Motor, temizlik, bakim ve parca degistirme islemleri esnasinda akim kaynagindan ayrilmalidir.

» Bakim ve temizlik calismalari dahil olmak tizere, elektrik tesisati ve sistemin geri kalani Gzerinde yapilan
calismalar ve diger faaliyetler, sadece uzman bir personel, 6zellikle de bir elektrik teknisyeni tarafindan
yapiimahdir.

» Bu aletler 8 yasindan itibaren cocuklar ve dusik fiziksel, duyusal veya zihinsel yetenekleri olan veya
deneyim ve/veya bilgi eksikligi olan kisiler tarafindan, ancak denetim altinda veya aletin guvenli
kullanimi hakkinda bilgilendirildikleri ve bu kullanimdan kaynaklanabilecek tehlikeleri kavradiklari
takdirde kullanilabilir. Cocuklarin aletle oynamalarina izin verilmemelidir.

+ Sistemlerin duzenli olarak uzman bir personel tarafindan asinmaya ve hasara karsi kontrol edilmesi
gerekir.

* Hasar gbérmus sistemler onarim calismalari tamamlanincaya kadar bir uzman personel tarafindan
mutlaka devre digi birakiimalidir.

* Tehlike bolgesinde insanlar veya nesneler bulundugunda sistemi calistirmayin.
» Sistem calisirken tehlike bdlgesini gozlem altinda tutun.

* Hareketli parcalar ile bitisikteki nesneler arasinda yeterli bir mesafe (en az 40 cm) bulunmasina dikkat
edin.

Aﬁ Dikkat
Ciddi yaralanmalardan kacinmak icin giivenlik talimati.
+ Ezilme ve takilma yerlerinden kaciniimali veya bu tiir yerler emniyet altina alinmahdir.

Montaj ve ilk calistirma icin aciklamalar

Genel aciklamalar

* EN 60335-2-97 sayili standartta yer alan givenlik talimati dikkate alinmalidir. Bu standart tim tehlike
kaynaklarini dikkate alamayacagi icin, bu glvenlik uyarilarinda siralanan uyarilarinin olasi tum tehlikeleri
kapsayamayacagini litfen unutmayiniz. Bu baglamda, drne@in motor tarafindan tahrik edilen Grintn
yapisinin, motorun ilgili montaj pozisyonunda yerine getirdigi islevin veya son kullaniciya y6nelik nihai
drdnun piyasaya ne sekilde sunuldugunun motor dreticisi tarafindan 6nceden bilinmesi ve dikkate
alinmasi mimkun degildir.

Standart kapsaminda yer alan guvenlik uyarilarina iligskin sorulariniz veya emin olmadiginiz hususlar
olmasi halinde ltutfen ilgili parcanin veya nihai Grtindn dreticisine danisin.

 Elektrik tesisati ile ilgili gecerli tum standartlara ve yonetmeliklere uyulmalidir.

» Bakim ve temizlik caligmalari dahil olmak tzere, elektrik tesisati ve sistemin geri kalani tizerinde yapilan
calismalar ve diger faaliyetler, sadece uzman bir personel, 6zellikle de bir elektrik teknisyeni tarafindan
yapiimalidir.

» Sadece tahrik motoru ureticisi tarafindan kullanimina onay verilen yedek parcalar, aletler ve ek
tertibatlar kullaniimalidir.
Kullanimina onay verilmemis baska ureticilere ait Grlnleri kullanarak veya sistem veya aksesuar
Uizerinde onay almadan degisiklikler yaparak hem kendi givenliginizi hem de tcutnci sahislarin
guvenligini tehlike altina atabileceginiz icin, kullanimina onay verilmemis baska Ureticilere ait Grtnlerin
kullaniimasina ve bizim goériasimiz ve onayimiz alinmadan degisiklikler yapiilmasina misaade yoktur.
Buradan kaynaklanabilecek hasarlar icin sorumluluk kabul edilmez.

« KAPALI 6n ayarli salteri, motor tarafindan tahrik edilen Grintin géris mesafesinde, fakat hareket eden
parcalardan uzak olmak tzere, yerden 1,5 m yukarida duracak sekilde monte edin. Bu saltere herkes
erisememelidir.

+ Sabit olarak monte edilmis kontrol tUniteleri gortnuir bicimde takiimalidir.

* Anma torkunun ve calisma sulresinin tahrik edilen trtnin 6zelliklerine uygun olmasi gerekir.
Anma torku ve calisma suresi gibi teknik verileri tip motorun etiketi tizerinde bulabilirsiniz.

* Motorun tehlike olusturan hareketli parcalari yerden 2,5 m'den daha yuksege veya motora ulasmaya
olanak saglayacak bir yikseklige monte edilmelidir.

+ Sistemin guvenli bicimde igletilebilmesi icin, sistem igsletmeye alindiktan sonra son pozisyonlar hassas
bicimde ayarlanmig ve tanitilimig olmalidir.
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» HO5VV-F tipi baglanti kablosuna sahip motorlar sadece bina ici alanlarda kullaniimalidir.

+ HO5RR-F, SO5RN-F veya 05RN-F tipi baglanti kablosuna sahip motorlar acik havada ve bina igi
alanlarda kullanilabilir.

* Motorun tahrik edilen parcaya baglanmasi icin sadece motor Ureticisinin giincel drin katalogunda
bulunan mekanik aksesuar bilesenleri kullaniimahdir. Bunlar tretici verilerine uygun olarak monte
edilmelidir.

* Tente motoru Ozel olarak tanimlanmis bir alanda (6rnegin kacis yollari, tehlike bolgeleri, glivenlik
bdlgeleri) kullanilirken ilgili yonetmelik huktimlerine ve standartlara uyulmalidir.

* Montaj elemani motorun kurulumunu gergeklestirdikten sonra “Teknik veriler” bolumunde kullanilan tap
motorunu isaretlemeli ve kurulum yerini not etmelidir.

ﬁ Dikkat
Ciddi yaralanmalardan kacinmak icin giivenlik talimati.

» Elektrikli veya elektronik sistemler veya cihazlar calisirken, 6rnegin giic adaptorii gibi
belirli parcalarda tehlikeli diizeyde elektrik gerilimi bulunur. Kalifiye olmayan kisiler
tarafindan miidahalede bulunulmasi veya uyarilara uyulmamasi yaralanmalara veya
maddi hasarlara neden olabilir.

* Tiip motora dokunulurken dikkatli olunmahdir, ciinkii bu motor yapim teknolojisine bagh
olarak calisma esnasinda isinir.

* Kurulumdan 6nce sistemin calistinimasi icin mutlaka gerekli olmayan biitiin kablolari ve
kumanda ilinitelerini devre disi birakin.

» Ezilme ve takilma yerlerinden kacinilmali veya bu tiir yerler emniyet altina alinmalidir.

* Motorun montaji sirasinda, sebeke baglantisint komple kesebilmek icin kutup basina en
az 3 mm kontak araligina sahip bir salter takilimahdir (EN 60335).

+ Hasar goren sebeke baglanti kablosu sadece iiretici tarafindan degistirilebilir. Takilir
baglanti kablosu olan motorlarda bu kablo yerine sadece iireticisinden temin edilen ayni
tip bir sebeke baglanti kablosu konmahdir.

ikaz
Maddi hasarlardan kacinmak icin giivenlik talimati.

* Hareketli parcalar ile bitisikteki nesneler arasinda yeterli bir mesafe bulunmasina dikkat
edin.

* Motor sebeke baglanti kablosundan tutularak tasinmamahdir.

* Yatagin biituin kilitlenebilir baglantilarinin ve tespit vidalarinin yerlerine iyice oturup
oturmadiklari kontrol edilmelidir.

* Tup motora ornegin panjur askilari, vidalar gibi nesnelerin siirtiinmediginden emin olun.

* Motor yatay olarak monte edilmelidir.

)

BECKER :-v



Amacina uygun kullanim

Bu montaj ve igletme talimatinda tanimlanan tip motor tipi sadece panjur sistemlerinin igletilmesi i¢in tasarlanmistir.

Bu tip motor tipi yayli celik aski sistemi yaninda sabit boru birlestiricilerin de kullaniimasina olanak saglar. Bunlar otomatik olarak
algilanir.

Baglanti parcalarinin @35 mm PXX/XX motora tespit edilmesi icin sadece EJOT Delta PT 40x12 WN 5454 Torx (9900 000 545 4)
vidalari kullaniimahdir.

Lutfen tente sistemi uygulamalarinda sadece bu uygulama icin tasarlanan ttip motor tiplerini kullanin.

Bu tip motor tipi tekli sistemlerde kullaniimak icin (her sarim borusuna bir motor) tasarlanmigtir.

Bu tiip motor tipi patlama tehlikesi bulunan alanlarda kullanilamaz.

Baglanti kablosu motorun tagsinmasina uygun degildir. Bu nedenle motoru daima gévde borusundan tutarak tasiyin.

Baska tlr uygulamalara, kullanimlara ve degisikliklere kullanici ve tglinct sahislarin korunmasina yonelik givenlik nedenlerinden
dolayr misaade yoktur, ctinku bunlar tesisin gtivenligini aksatabilirler ve bdylelikle kisisel zarar ve maddi hasara neden olabilirler.
Bu durumlardan kaynaklanan hasarlardan dolayr motor ureticisi sorumluluk Gstlenmez.

Sistemin kullanimi veya onarimi icin bu talimattaki veriler dikkate alinmalidir. Amacina uygun kullanima aykiri davranislardan
kaynaklanan hasarlardan dolayr motor Ureticisi sorumluluk tistlenmez.

ikaz

Sabit boru birlestirici sadece yeterli giic ve dayanikhiliktaki panjur lamellerinde
kullaniimahdir. Profil kapali konumda kilavuz raylarin iizerinden tasmamalidir, aksi takdirde
her iki en iist lamel arasindaki mafsalin zorlanma ve hasar gérme tehlikesi vardir.

Dik acili figsli motor secenekleri

Dikkat
A Baglanti kablosunu monte etmeden / s6kmeden once gerilimi kesin.

Dik acil figli tiip motorlara ait takilabilir baglanti kablosunun takilmasi

035/045/058 Gerilimsiz baglanti kablosunu acil fise, motorun kavrama ucu
acih fiste isitilir bicimde kavrama yapincaya kadar takin.
Gerekiyorsa itmek icin uygun bir duiz tornavida kullanin.
Tornaviday takilabilir baglanti kablosunda 6ngortlen iki oluktan
birine yerlestirin.

Kilittenme olup olmadigini kontrol edin.

1 =Kavrama ucu

Dik acili figli tiip motorlara ait takilabilir baglanti kablosunun sdkiilmesi

035/045/058 Uygun bir diiz tornavidayi kavrama kolunun oluguna sonuna
kadar yerlestirerek kavrama kolunun figsin kavrama ucunu
serbest birakmasini saglayin.

Bu durumda baglanti kablosunu diiz tornavidayla birlikte digari
cekebilirsiniz.




Montaj

Motorun montaiji
ikaz
Motorun tahrik edilen parcaya baglanmasi icin sadece motor iireticisinin gtincel uiriin
katalogunda bulunan mekanik aksesuar bilesenleri kullaniimahdir.

Montaj elemani montaj calismasina baslamadan 6nce duvarin veya motorize sistemin mukavemetini (motor torku arti panjurun/
tentenin agirligi) kontrol etmeli ve yeterli oldugundan emin olmalidir.

Dikkat

A Elektrik baglantilari, sadece bir elektrik teknisyeni tarafindan yapiimahdir. Montaja
baslanmadan 6nce sebeke beslemesi kesilmeli ve emniyete alinmalidir. Liitfen bu talimati
ekinde bulunan baglanti bilgilerini baglantilari yapacak olan elektrik teknisyenine verin.

n

T Motor basini (1) ve duvar montaj braketini (2) dlgerek ne kadar yanal yere (M) gereksinim oldugunu
h .......................... 1l | | belirleyin. Kutunun ic uzunlugu (X) eksi, yanal yer gereksinimi (M) ve karsi yatak (G) sarim borusunun
|G| | | uzunlugunu (L) verir: L=X-M-G.

Motor ve duvar montaj braketi kombinasyonuna gore yanal yer gereksinimi (M) degisir.

Duvar montaj braketini ve karsi yatagi tespit edin. Sarim borusunun duvara dik olmasina ve monte edilen sistemin yeterli eksenel
bosluga sahip olmasina dikkat edin.
ikaz
Sabit boru birlestiricilerin kullanildigi uygulamalarda kapal yatak yerleri kullanilmahdir.
Tiip motor kapah panjurlarda profili asagi iterek asagiya veya yukariya dogru hareketi
zorlastinr. Sadece ornegin aluiminyum, celik veya ahsaptan yapilma yeterli saglamhktaki
profiller kullanin. Profilin hasar gérmemesi icin profil biitiin yiiksekligi ile kilavuz raylar
lizerinde hareket etmelidir.

Baglanti parcasinin montaji ve s6kiilmesi

935

22 Nm

a\\i\
@Qj

Gecme pimin montaji ve sdkiilmesi

245
itildiginde gecme pim (2) otomatik olarak kavrama yapar ve kilitlenir. Gegme pimi (2) cikarmak igin
emniyet sacini (1) yukari itin ve gecme pimi (2) cekerek gikarin.

Motor adaptoriintin takilmasi ve sokiilmesi

Halkanin ruimana monte edilmesi

BECKER
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Emniyetli motor adaptoriiniin motor tahrik miline takilmasi | Emniyetli motor adaptdoriiniin motor tahrik milinden

sOkiilmesi

Ayri motor adaptorti emniyeti olan motor | em
adaptorinin takilmasi ve sdkilmesi

Vida baglantih motor adaptorinin
takilmasi ve sokllmesi

<4

M6x12
(9901 250 091 2)

&

Motorun sarim borusuna monte edilmesi

Profilli borularda:

Cesitli sarim borusundaki oluk genisliklerinin toleranslarini, bazi motor adaptdrlerinde, motor
adaptorini baska bir oluga gevirerek dengelemek mimkundur. Bu oluklar farkl dlgulere sahiptir ve
motorun tam yerine monte edilmesini saglarlar.

Yuvarlak borularda:

Rulman kamini (X, Y) 6lctn. Rulman kaminin mil Gzerine gegirilebilmesi icin, motorun bulundugu
taraftaki boruyu aralayin. Rulman kami ile boru arasinda bosluk olmamalidir.

Yuvarlak borularda torkun giivenli bicimde aktarilabilmesi igcin motor adaptorinin boruya
vidalanmasini tavsiye ederiz (asagidaki tabloya bakin).

ikaz! Sarim borusunda delik acarken kesinlikle tiip motorun bulundugu bdlgede delik acmayin!

Motor buyuklagu Adaptor Tork Tespit vidalari
[mm] maks. [Nm] (4 adet)
@ 35-@ 45 Hepsi 50'ye kadar Sac vidasi
34,8x9,5mm

Karsi yatagin da sarim borusu ile vidalanmasini tavsiye ederiz.

ikaz

Motor, panjur borusunun icine gecirilirken motora cekicle vurulmamali ve sarim borusunun
iizerine dusecek sekilde birakilmamalidir! Profilin tespiti sadece askilar veya sabit boru
birlestiriciler ile miimkiindiir. Sarim borusunun her metresi icin en azindan 3 adet
kullanilmasini tavsiye ederiz.

;n@nﬁ_'céis

TUp motoru, ilgili halka (1) ve motor adaptort (2) ile birlikte monte edin. Halkanin cok sayida olugu
varsa, uygun olugu secin ve halkayi (1) rulmana itin.

Daha sonra tip motoru, 6n montaji yapiimis olan halka (1) ve motor adaptoru (2) ile birlikte, bicimsel
kavrama yapacak sekilde borunun igine itin. Halkanin ve motor adaptérinin borunun igine iyi bir
sekilde oturmasina dikkat edin.

Boru, tip motor ve karsi yataktan olusan 6n montajl Gniteyi kutuya yerlestirin ve motoru, duvar montaj
braketinin tespit edilis sekline baglh olarak bir pim veya gupilya ile emniyete alin.




iki tarafli stoper kullanimli sistemlerde son pozisyonlarin otomatik ayar pako salter seti (Uriin
No. 4901 001 158 0), piyasada bulunan bir pako salter veya elektronik limit switchli motorlara ait montaj
seti (Urtin No. 4935 200 011 0) ile yapilabilir. Diger biitiin fonksiyonlar montaj seti ile ayarlanabilir.

Tup motorun baglanti kablosu uclarini montaj setinin/kumanda elemaninin ayni renkteki kablo uclari ile
birlestirin ve sebeke gerilimini agin.

ikaz
Pako salter seti ve ayar seti siirekli kullanima uygun olmayip, sadece ilk calistirma icin
ongorulmiistiir!
Sarim borusunu panjur profili gelik aski yardimi ile monte edilebilecek bicimde konumlandirin veya sabit boru birlestiricilerini Uretici
verilerine gore monte edin.

Baglanti kablosunun désenmesi
DD Baglanti kablosunu tip motora dogru yukselen bicimde doseyin ve sabitleyin. Baglant kablosu sarim
Y alanina uzanmamalidir. Keskin kenarlari kapatin.

BECKER °-v
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Son pozisyonlarin montaj seti ile ayarlanmasi

Elektronik limit switchli motorlar igin montaj seti.

Programlama tusu-» <«Hareket tusu

ikaz
Montaj seti siirekli kullanim icin uygun olmayip, sadece ilk calistirma icin 6ngoriilmiistiir.

Akillh kurulum yénetimi

“Stoper” otomatik son pozisyon ayarindan sonra kurulumun tamamlanmasi

“Stoper” son pozisyonuna ilk kez hareket edildiginde, bu pozisyon son pozisyon olarak belirlenir. Son pozisyon, 3 kez arka arkaya
bu pozisyonda sorunsuz bir sekilde algilandiktan sonra nihai olarak kaydedilir. Bu genellikle normal igletimde gerceklesir.
Kurulumu hizli bir sekilde tamamlamak icin “stoper” son pozisyonuna yaklasik 20 cm’lik bir mesafeden arka arkaya 3 kez hareket
etmek yeterlidir.

Son pozisyonlar statii endikatorii (ESI)
Kisa sureli durdurma ve hareketler, ilgili hareket ydninde henliz son pozisyona ulasiimadigi anlamina gelmektedir.

Son pozisyon ayari icin 4 secenek vardir:
« Ust stoper alt stopere
« Ust nokta alt noktaya
« Ust stoper alt noktaya

» Ust nokta alt stopere
Tlp motor son pozisyon ayari yapilirken istenilen son pozisyonda kendiliginden durursa, 3 kez daha bu noktaya gidildiginde
ayarlama tamamlanmis demektir.

d Tiip motor yukari/asagi hareket ederken bir engel nedeniyle zamanindan 6nce durursa,

1 kisa siire karsi yone hareketle bu engeli gidermek ve yeniden yukari/asagi hareketle
istenen son pozisyonun ayarlanmasi miimkiindiir.
Ilk kurulumda, askilarin ve son pozisyon ayarinin kullaniminda «...alt stopere» sarim borusu
alt son pozisyonda normalden yaklasik 1/4 daha fazla déner. Bu yolla tiip motor otomatik
olarak yukari itme emniyetlerinin veya askilarin kullanildigini algilar. Tiip motor
kendiliginden durur.

Ust stoper alt stopere

Ust noktada yer alan stopere dogru hareket edin.

= Tup motor kendiliginden durur.

Daha sonra hic ara vermeden strekli olarak mevcut olan alt stopere hareket edin. Bu
3 hareket esnasinda son pozisyona ulasiimadan dnce son pozisyonlar statl endikatori
') (ESI) gosterilmelidir.

= Tup motor kendiliginden durur.

> Son pozisyonlarin ayar islemi tamamlanmstir.
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Ust nokta alt noktaya

Bu son pozisyon ayarinda panjur/tente uzunlugu dengelemesi yapilmaz.

istenen Uist son pozisyona hareket edin.

C)Tx

Montaj setinin programlama tusuna 3 saniye stre ile basin.

= Tup motor onaylama yapar.

D@ dE

istenen alt son pozisyona hareket edin.

@

<>1x

Simdi montaj setinin programlama tusuna 3 saniye sire ile basin.
= TUup motor onaylama yapar.

> Son pozisyonlarin ayar islemi tamamlanmigtir.

Ust stoper alt noktaya

Ust noktada yer alan stopere dogru hareket edin.

= Tup motor kendiliginden durur.

istenen alt son pozisyona hareket edin.

@@ ®

<>1x

Simdi montaj setinin programlama tusuna 3 saniye stre ile basin.

= Tup motor onaylama yapar.

> Son pozisyonlarin ayar islemi tamamlanmigtir.

Ust nokta alt stopere

hd Bu son pozisyon ayarinda panjur/tente uzunlugu dengelemesi yapiimaz.
y
VRN istenen (st son pozisyona hareket edin.
.y
A
A\ @ 1 X Simdi montaj setinin programlama tusuna 3 saniye sire ile basin.
ﬁ. = Tup motor onaylama yapar.
A 4
AN\ Daha sonra hi¢ ara vermeden slrekli olarak mevcut olan alt stopere hareket edin. Bu
] hareket esnasinda son pozisyona ulasiimadan dnce son pozisyonlar statli endikatoru
(ESI) gosterilmelidir.

= Tup motor kendiliginden durur.

> Son pozisyonlarin ayar islemi tamamlanmustir.

)

BECKER
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Son pozisyonlarin montaj seti ile silinmesi

jmie

Tiip motorun baglanti kablosu uclarini montaj setinin ayni renkteki kablo uclari ile birlestirin
ve sebeke gerilimini acin.

Liitfen silme islemlerine baslamadan once son hareket komutundan sonra 1 saniyelik bir
ara verin. Silme isleminin her adimi arasinda da 1 saniye ara verin.

® &

Sixah
Kahverengi

Mavi

Yesil-Sarn

Siyah

Kahverengi

Mavi

Yesil-Sar

Programlama tusu—» <«Hareket tusu

@

Programlama tusuna basin ve tusu basil tutun.

Buna ek olarak asagi hareket tusunu asagi bastirin ve tusu basil tutun.

i DI
= =

Simdi programlama tusunu birakin ve hareket tusunu basili tutmaya devam edin.

=
g

Buna ek olarak programlama tusuna yeniden basin.
= Tudp motor onaylama yapar.

> Her iki son pozisyon da silinmigtir.
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Son pozisyonlarin bir pako salterle veya bir kilitli tusla ayarlanmasi

Akill kurulum yénetimi

“Stoper” otomatik son pozisyon ayarindan sonra kurulumun tamamlanmasi

“Stoper” son pozisyonuna ilk kez hareket edildiginde, bu pozisyon son pozisyon olarak belirlenir. Son pozisyon, 3 kez arka arkaya
bu pozisyonda sorunsuz bir sekilde algilandiktan sonra nihai olarak kaydedilir. Bu genellikle normal isletimde gerceklesir.
Kurulumu hizli bir sekilde tamamlamak icin “stoper” son pozisyonuna yaklasik 20 cm’lik bir mesafeden arka arkaya 3 kez hareket
etmek yeterlidir.

Son pozisyonlar statii endikatoru (ESI)
Kisa sureli durdurma ve hareketler, ilgili hareket yontinde heniliz son pozisyona ulasilmadigi anlamina gelmektedir.

Son pozisyon ayari icin 4 secenek vardir:
+ Ust stoper alt stopere
+ Ust nokta alt noktaya
+ Ust stoper alt noktaya

+ Ust nokta alt stopere
Tip motor son pozisyon ayari yapilirken istenilen son pozisyonda kendiliginden durursa, 3 kez daha bu noktaya gidildiginde
ayarlama tamamlanmis demektir.

hd Tiip motor yukari/asagi hareket ederken bir engel nedeniyle zamanindan dnce durursa,

1 kisa siire karsi yone hareketle bu engeli gidermek ve yeniden yukari/asagi hareketle
istenen son pozisyonun ayarlanmasi miimkiindiir.
ilk kurulumda, askilarin ve son pozisyon ayarinin kullaniminda «...alt stopere» sarim borusu
alt son pozisyonda normalden yaklasik 1/4 daha fazla doner. Bu yolla tiip motor otomatik
olarak yukari itme emniyetlerinin veya askilarin kullanildigini algilar. Tiip motor
kendiliginden durur.

Ust stoper alt stopere

A Ust noktada yer alan stopere dogru hareket edin.

= Tup motor kendiliginden durur.

\ 4 Daha sonra hig ara vermeden strekli olarak mevcut olan alt stopere hareket edin. Bu
hareket esnasinda son pozisyona ulasiimadan dnce son pozisyonlar statli endikatoru
(ESI) gosterilmelidir.

= Tup motor kendiliginden durur.

> Son pozisyonlarin ayar islemi tamamlanmustir.

BECKER 13-t
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Ust nokta alt noktaya

d Bu son pozisyon ayarinda panjur/tente uzunlugu dengelemesi yapilmaz.

A istenen {ist son pozisyona hareket edin.

Sirayl ara vermeden miinferit hareket komutlari arasinda ydritin.

= Tup motor onaylama yapar.

YV A or

1s 1S  STOP'a kadar ve tutma

v istenen alt son pozisyona hareket edin.

Sirayl ara vermeden munferit hareket komutlari arasinda yuratin.

= Tup motor onaylama yapar.

A A Y or

1s 1s STOPakadar ve tutma

Son pozisyonlarin ayar islemi tamamlanmistir.

Ust stoper alt noktaya

A Ust noktada yer alan stopere dogru hareket edin.

= Tup motor kendiliginden durur.

v istenen alt son pozisyona hareket edin.

Sirayl ara vermeden miinferit hareket komutlar arasinda ydritin.

= Tup motor onaylama yapar.

A AV @1X

1s 1s  STOP'a kadar ve tutma

Son pozisyonlarin ayar islemi tamamlanmistir.

Ust nokta alt stopere

d Bu son pozisyon ayarinda panjur/tente uzunlugu dengelemesi yapilmaz.

A istenen (ist son pozisyona hareket edin.

Sirayl ara vermeden minferit hareket komutlarn arasinda yuratin.

= Tup motor onaylama yapar.

VvV A or

1s 1S  STOP'akadar ve tutma

v Daha sonra hig ara vermeden stirekli olarak mevcut olan alt stopere hareket edin. Bu
hareket esnasinda son pozisyona ulasiimadan 6nce son pozisyonlar statl endikatori
(ESI) gosterilmelidir.

= Tup motor kendiliginden durur.

Son pozisyonlarin ayar islemi tamamlanmistir.
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Son pozisyonlarin bir pako salterle veya bir kilitli tugla silinmesi

et Anahtarlama komutlari serisi arka arkaya ve hizla yiirutiilmelidir.

1

Asagidaki silme serisini ara vermeden munferit hareket komutlar arasinda yuritun:

AYY AV AAY 5 =

1s 1s 1s 1s 1s 1s 1s kadar STOP

Tudp motor onaylama yapar.
Her iki son pozisyon da silinmistir.

Engel algilama / blokaj algilama

ﬁ Dikkat
Motorun engel algilama fonksiyonunun kisisel giivenlik olarak kullaniimasina izin yoktur. Bu

fonksiyon sadece ve 6zellikle panjur ve tente sistemlerini hasarlara karsi koruma amaciyla
tasarlanmisgtir.

Dogru ve kusursuz olarak monte edilmis bir motor engelleri veya arizalari algiladiginda panjuru durdurur.

Bu algilama hem askilarin hem de sabit boru birlestiricilerinin kullaniminda gerceklesir:

A§Aél HAREKETTE (engel algilama)

Profilin asagi hareket esnasinda pencere kenarindaki yabanci nesneler veya yan kilavuz raylarin sikismasi nedeniyle toplanmasi.

YUKARI HAREKETTE (blokaj algilama)

Zorlanmanin olagan ustu 6lglide artmasi (6rnegin pencere kenarinda donmus limit gubugu)

Asagi dogru harekette hassas bir durdurmanin 6niine gegmek icin motor ancak engele temas ettikten sonraki 1 ile 2 devri
bekledikten sonra reaksiyon gosterir.

Ust donma emniyeti ek fonksiyonu

Ust donma emniyeti ile panjurun iist son pozisyonda donmasi zorlastirilir, glinkii panjur ist stopere varmadan hemen énce durur.
Ust stopere olan uzaklik otomatik ve déngiisel olarak kontrol edilir ve gerektiginde diizeltilir.
Donma emniyetinin aktiflestirilebilmesi icin her iki son pozisyonun da ayarlanmis olmasi gerekir.

d Donma emniyeti ancak panjur list son pozisyonda siirekli mevcut olan stopere
1 dayandiginda tesis edilir. Donma emniyeti ancak panjur/tente alt son pozisyondan 3 kez
iist stopere temas ettiginde goriiniir.
Son pozisyonlarin montaj seti ile silinirken ayarlanan bu fonksiyon teslimat durumuna
resetlenir.
Bu fonksiyon teslimat esnasinda pasiftir.

Ust donma emniyetinin aktiflestirilmesi / pasiflestirilmesi

Tenteyi son pozisyonlar arasinda hareket ettirin.

@ 3X Montaj setindeki programlama tusuna yaklasik 10 saniye sure ile basin.

> Tup motor onaylama yapar.
10s
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Elektrik teknisyenine yonelik bilgiler

Elektronik limit switchli tip motorlari paralel olarak baglanabilir. Bu islemde anahtarlama donaniminda (zamanlayici, réle kontrold,
salter vb.) maksimum anahtarlama kontak yikine dikkat edilmelidir. Elektronik limit switchli motorlari kontrol etmek igin sadece

motor Uzerinde N potansiyeli olmayan anahtarlama elemanlari (timerler) kullanin. Anahtarlama elemaninin ¢ikiglari pasif durumda
iken potansiyelsiz olmaldir.

Motoru yukar ve asagi ydonde kumanda etmek igin dis kablo L1'i kullanin. Diger cihazlar veya tlketiciler (lambalar, roleler vs.)
dogrudan motorun baglanti kablosuna baglanmamalidir. Bunu saglayabilmek icin motorlarin ve ek cihazlarin bir réle kumandasi
kullanilarak birbirinden ayriimasi gerekmektedir.

Motorun montaji sirasinda, sebeke baglantisini komple kesebilmek icin kutup basina en az 3 mm kontak araligina sahip bir salter
takiimaldir.

lkaz

Sadece lizerinde kapali konumun acik bir sekilde isaretlenmis oldugu mekanik veya elektrik
kilitlemeli salter elemanlari kullanin! Bu, bir sistem icinde elektronik ve mekanik limit
switchli motorlar kullanilirken de gecerlidir. Hareket y6nii degisikliklerindeki cevrim siiresi
minimum 0,5 saniye olmalidir. Salterler ve kumanda tiniteleri ayni anda YUKARI veya A§AGI
komutunu yiiriitmemelidir. Elektrik baglantilarini neme karsi koruma altina alin.

Kablo déseme islemi tamamlandiktan sonra kontrol iinitesi ile DAIMA motor doniis yoniiniin
YUKARI ve ASAGI veya ACIK veya KAPALI ve DISARI kumanda tuslari ile uyum icinde olup
olmadigini kontrol edin.

Motorun, parazit kaynagi iceren cihazlarla birlikte calistiriimasi halinde, elektrik
teknisyeni, ilgili cihazin yaydigi paraziti bastiracak bir 6nlem almahdir.

Tasfiye

2

Uriiniin Gizerinde bulunan {istii cizili ¢ép bidonu sembolii, cihazin evsel géplerden ayri olarak bertaraf edilmesi gerektigini belirtir.
Bu trun kullanim dmrindn sonunda ayri olarak atik elektrikli ve elektronik esyalar toplama noktasina teslim edilmelidir.
Ambalaj malzemesi yonetmeliklere uygun olarak tasfiye edilmelidir.

Bakim

Bu motorlar bakim gerektirmez.

Teknik veriler @35
Tiip motor P5-16 | P9-16
Model EO3
Tip ROP+
Anma torku [Nm] 5 9
Cikis devir sayisi [dak™] 16
Limit switch araligi 64 devir
Sebeke gerilimi 230V AC /50Hz
Motor glict [W] 85 110
Anma akim sarfiyati [A] 0,36 0,47
Calisma sekli S2 4 dak
Koruma turu IP 44
Minimum boru ic capi [mm] 37
Emisyon ses basing seviyesi [dB(A)] <70
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Teknik veriler @45

Tiip motor R8-17 | R12-17 | R20-17 R30-17
Model EO3

Tip ROP+

Anma torku [Nm] 8 12 20 30
Cikis devir sayisi [dak™'] 17

Limit switch araligi 64 devir

Sebeke gerilimi 230V AC /50 Hz

Motor glict [W] 100 110 160 205
Anma akim sarfiyati [A] 0,45 0,50 0,75 0,90
Calisma sekli S2 4 dak

Koruma sinifi P 44

Minimum boru ic capi [mm] 47

Emisyon ses basinc seviyesi <70

[dB(A)]

Ariza goriildiiglinde ne yapmalh?

Sorun

Giderilme yontemi

Panjur profili yukari egri olarak cekiliyor veya yukari ¢gekilmiyor.

Stoperler ayriimig veya bir veya cok sayida aski kopuk. Sistemi
onarin; son pozisyonlari silin, daha sonra son pozisyonlari
yeniden ayarlayin.

Tap motor son pozisyonu gegiyor veya ayarlanmis bulunan son
pozisyona ulagsmiyor.

Sistemi onarin; son pozisyonlari silin, daha sonra son
pozisyonlari yeniden ayarlayin.

Elektrik sistemini kontrol edin, harici tlketicileri ¢cikarin, son
pozisyonlari silin, daha sonra son pozisyonlari yeniden
ayarlayin.

Tip motor rastgele durur, ayni ydnde harekete devam mimkin
degil.

Tup motor bir zorlanma algiladi. Kisa suire karsi yone hareket
edin, daha sonra istediginiz yone harekete devam edin.

Tap motor uygulama esnasinda zorlandi. Daha yuksek torklu
tip motor kullanin.

Son pozisyonlari silin ve daha sonra son pozisyonlari yeniden
ayarlayin.

Tup motor 6ngoriulen yonde hareket etmiyor.

Tup motor asirt iIsinmis durumda. Birkac dakika sonra tiip motor
tekrar igletime hazir.

TUp motor arnzali (uzun sire igsletim disinda kaldiktan sonra da
calismiyor). Tip motoru degistirin.

Engeli ortadan kaldirin ve istediginiz yonde calistirma yapin.

Elektrik baglantisini kontrol edin.

Yukari harekette motor tanitiimis son pozisyona ulasmiyor.

Ust donma emniyeti etkin.
Panjur sadece her 32. kez Uist stopere temas ediyor.

Ust donma emniyetini pasif hale getirin.

17 - tr
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Baglanti ornekleri

d Siyah ve kahverengi kablolarin hareket yoniine gore baglantilari motorun montaj yoniu (sola
1 veya saga montaj) goz oniinde bulundurularak yapilmalidir.

Bir veya cok sayida motorun kontrolii salter/tus lizerinden
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Merkezi, grup ve tekil kontrol Centronic UnitControl UC42 lizerinden

L1 NPE
t Sebeke230V /50 Hz Hontrol Merkez
[ Merkez hatti
T ’\“\'-‘W [y 230V /50 Hz (diger kontrollerin baglantist)
‘ Grup
1 uc42
: C ]
‘ Lert z
i AV [A[PINTLTLCTI 4
‘ \ O
i 230V /50 Hz
‘ Tekil Tekil
i uc42 uc42
; L] C ]
Lews z M Lews z M
i APAFINILL[CT¥ 4 AV [AINTLTLCTH]
i L] 230V /50 Hz L] 230V /50 Hz
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Uygunluk beyani

BECKER-ANTRIEBE GMBH
Friedrich-Ebert-Str. 2 — 4
35764 Sinn, Almanya

BECKER

- Orijinal -
AB Uyumluluk Beyani
Dokiiman No.: 5100 310020 0
Asagidaki Urtn serisinin
Urlin adr: Tiip motor
Tip tanim: P3/30.., P4/16.., P4/17.., P5/16.., P5/30.., P5/20.., P9/16.., P13/9..,

R4/17.., R7/17.., R7/85.., R8/17.., R12/11.., R12/17.., R156/17 ..,
R20/11.., R20/17.., R25/17.., R30/11.., R30/17.., R40/11..,
R40/17.., R50/3,5.., R50/11..,

L44/14.., L50/11.., L50/17.., L60/11.., L60/17.., L70/17.., L80/11..,
L80/17.., L100/11.., L120/11..

Tip: C,EVO,M,HK,R, S, F, P, E, O, SMI, A0...Z9, mute, +
Seri numarasi:; 232300001'den itibaren

asagidaki yénetmeliklerin ilgili hUkimlerine uygun oldugunu beyan ederiz:

Yoénetmelik 2006/42/AT (MD) L157, 09.06.2006
Yénetmelik 2014/30/AB (EMC) L96, 29.03.2014
Ydénetmelik 2011/65/AB (RoHS) L174, 01.07.2011

Ayrica 2014/35/AB Algak Gerilim Yonetmeliginin koruma hedeflerine 2006/42/AT
Yénetmelidi Ek | No.1.5.1 uyarinca uyulmustur.

Uygulanan standartlar:

DIN EN 60335-1:2020
DIN EN 60335-2-97:2017

EN 61000-6-1:2019
EN 61000-6-3:2022

EN 14202:2004

Teknik belgeleri hazirlamaya yetkili olan:
Becker-Antriebe GmbH, Friedrich-Ebert-Str. 2 — 4, 35764 Sinn, Aimanya

Uyumluluk beyaninin hazirlandii yer ve tarih:

Sinn, 02.06.2023 !L h

Yer, tarih Maik Wiegelmann, mudur

Bu beyan anilan yonetmeliklere uygunlugu belgelemekte, ancak ézelliklere ait bir garanti icermemektedir.
Birlikte teslim edilen Urun dokimantasyonundaki guvenlik uyarilarina uyulmalidir!

CE Antriebe M+E_ 5100 310 020 0 _tr
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Kurulum - Tiip Motoru - Tip EO3

Otomatik Algilama ile Limit Noktalarinin Belirlenmesi

3 x click !
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