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Bu UriinG sectiginiz icin tesekkir ederiz, otomasyonlu sisteminizinden tam anlamiyla yararlanabilmeniz
icin, Sesamo bu kilavuzdaki montaj ve kullanim talimatlarini dikkatlice okuyup, uygulamanizi tavsiye
etmektedir. Bu otomasyon sistemin kurulumu yalnizca bu kilavuz tarafindan 6n goriilen profesyonel
teknisyenler tarafindan yapilmalidir. Yanhs kurulum, can ve mal zararina yol agabilir. Ambalaj malzemesi
(ahsap, plastic, karton vs.) uygun bir sekilde imha edilmeli ve potansiyel tehlike tegkil etmesinden dolayi
gocuklarin erisemeyecegi yerlerde tutulmalidir. Kurulumun her asamasi, mevcut diizenlemelere uygun
bir sekilde yapilmali ve her durumda en iyi is uygulamalar takip edilmelidir. Kuruluma baslamadan 6nce,
Griiniin tek parga oldugundan ve nakliye sirasinda hasar gérmediginden emin olun. Uriiniin kurulumunu
yapmadan 6nce, kapi yolundaki tiim yapisal ve mimari elemanlarin (otomasyonlu sistemler igin kurulum
noktalari, demirbaslar, vs.) uygun oldugundan ve otomasyonlu sistemi kaldiracak kadar gugll
oldugundan emin olun.

Otomatik hale getirilecek olan kapi, herhangi bir dirence maruz kalmadan diiz bir agilma ve kapanma
hareketine sahip olmaldir. Dikkatli bir risk degerlendirmesi yapin ve ezilme veya kesme alanlarini
elimine etmek ve genel oalrak tehlikelerden kaginmak icin gerekli degisiklikleri yapin. Uriinii yanici gaz,
duman veya buhar olan yerlere asla kurmayin. Otomasyon Ureticisi, motor takilacak olan aparatin
yapisiyla ilgili spesifik dizenlemelere veya dogru teknik uygulamalara dikkat edilmemesinden veya bu
parcalardaki bozukluklardan sorumlu degildir. Otomatik kapinin tim guvenlik cihazlarinin kurulumu
(6rnegin aktif kizil-Gtesi sensorleri), yurirlikte olan dizenlemeler ve ydnergelere, yapilan risk
degerlendirmesine, sistemin tipine, kullanima, giris-gikislara, bahsekonu sisteme uygulanan gii¢ ve
eylemsizlik degerlerine gore yapilmalidir. Asagidakilerin meydana gelebilecegi alanlarda her zaman
ekstra dikkat gosterin : ezilme, kesme ve benzeri diger tehlikeler eger gerekli gorulirse uyari tabelalari
yerlestirin. Her kurulumda, motorlu kapinin kimlik karti verilerini de yerlestirin. Sistemin bagli oldugu
elektrik sebekesinin, dogru boyutlarda ve uygun koruma énlemlerine sahip olduguna (diferansiyel salteri
ve asiri gerilim korumasi) emin olun. Bakim ve onarimlar igin her zaman orijinal yedek parga kullanin.
Otomasyonlu sistemin i¢ aksaminda veya kontrol islemcisinde(CPU) bulunan giivenlik cihazlarinda
herhangi bir degisiklik veya oynama yapmayin. Otomasyonlu sistemin i¢ aksam pargalari degistirildiyse
veya oynandiysa veya Uretici tarafindan belirtilen guvenlik cihazlarindan farkh drinler kullanildiysa,
retici hi¢ bir sorumluluk kabul etmeyecektir. Otomasyonlu sistemin kurulumunu yapan teknisyen,
otomatik kapidan sorumlu olan kisiye kullanici kilavuzunu ve acil bir durumda kapiy1 otomatik modda
kullanmak igin gerekli tiim bilgileri vermekle mikelleftir. Bu kilavuzda tehlike sembollyle gosterilmis olan
mesajlara ekstra dikkat ediniz. Bu uyarilar, ekipmana gelebilecek potansiyel hasardan kaginmak veya
kurulum teknisyeninin veya diger personelin giivenligi gerekli potansiyel tehlike uyarilarini iceren uyarilar
olabilir. Bu cihaz, kayan yaya kapilarinin otomasyonu igin tasarlanmistir. Herhangi farkli bir kullanim,
retici tarafindan kullanim amacina aykiri olarak nitelendirilir, ki bu durumda uretici dogabilecek sonuglar
icin hig bir sorumluluk kabul etmeyecektir.

Makineyi kullanmadan 6nce, bu kilavuzu dikkatlice okuyun ve talimatlara uyun,
asagidaki uyarilara ekstra dikkat gésterin :

A TEHLIKE: Dikkatle uyulmadigi takdirde, tehlikeli ve hatta 6limciil sonuglar
r*lngrlllahilprnl( talimatlar
@ Dikkatle uyulmadigi takdirde, cihazda bozukluklara yol
UYARI: . .
acabilecek talimatl
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MAKINELER YONETMELIGi

2006/42/CE Yonetmeligine gore, bir kapinin motor aksaminin kurulumunu yapan teknisyen, otomatik
kapi kurucusu haline gelir ve asagidaki yukiimlalikleri yerine getirmek zorundadir :

- Makineler Yonetmeligi Ek VII ‘de belirtilen dokiimanlari iceren Teknik Klasori temin

etmek ve bunlari en az 10 yil saklamak.

- Makineler Yonetmeligi Ek 11-A uyarinca CE uygunluk beyanini hazirlamak ve kullaniciya bir
kopyasini vermek.

- Makineler Yonetmeligi Ek | Madde 1.7.3. uyarinca motorlu kapinin tizerine CE etiketini
yapistirmak.

- Bilhassa, Eger EN16005 yasasina gore, monitorli sensor(ler) kurulumu yapilmasi gerekiyorsa,
kullanilan sensor(ler) kilavuzunda belirtildigi sekilde dogru ¢alistigindan emin olunacak
sekilde bu kilavuzda tarif edildigi gibi baglantisi yapilmali ve kurulmalidir (sayfa 16-17 ye
bakiniz).

Detayli bilgi ve motorlu kapilarin gtvenli kullanimi ile ilgili Avrupa Yonetmelikleri ve Duizenlemeleri
talimatlarini uygulamasi igin kurulum teknisyenine yardim etmek igin, www.sesamo.eu internet
adresinde bulunan kilavuzlara bakiniz.

BIiRLESME BEYANI (YONETMELIK 2006/42/CE, EK Il, BOLUM B)

Oretici: SESAMO S.R.L.

Adres: Str. Gabannone 8/10 - 15030 Terruggia - AL

Beyan etmektedir :

DUALCORE LH100/LH140 irini

-2006/42/CE Yénetmeligine uygun bir makine olusturmak icin kullanilan makine ile birlikte kullanmak
icin Uretilmistir.

- asagidaki istisnai maddeler hari¢ yonetmelik Ek | de belirtilen zorunlu giivenlik gereksinimlerini
karsilamaktadir: 1.2.4.3, 1.2.4.4, 1.3.4, 1.3.5, 1.3.7, 1.3.8.2, 1.4, 1.5.3, 1.5.7, 1.5.14,

1.5.15,1.5.16

- Asagidaki diger CE Yonetmeliklerinin sartlarina uygunluk gostermektedir:  2004/108/CE
Elektromanyetik Uyumluluk, 2006/95/CE Dusiik Voltaj

- Ve asagidaki kabul edilen diizenlemelere tabiidir :

EN 60335-1 EN 61000-6-2 EN 50366 EN 61000 -6-3 EN16005

ayni zamanda :

- ilgili teknik dokiimanlar, Ek VIl Bslim B’ye gére tamamlanmistir; bu dokiiman veya bu dokiimanin
bolumleri yetkili ulusal otoritelerin hakli istegine istinaden elektronik olarak veya geleneksel posta
yoluyla génderilecektir.

- ilgili teknik dokiimentasyon : SESAMO SRL, Strada Gabannone, 8/10 -15030 Terruggia (AL) - Italy
tarafindan derlenecektir.

- Uriin, birlestirilecegi veya pargasi olacagi makine 2006/42/CE Yénetmeliginin sartlarina uyan uygunluk
beyanini almis ve bunun yerine gegen ulusal diizenlemelerce tescillenmis diger bir deyisle, bu beyan
formlarinda atifta bulunan makineyle tek bir birim olusturmuyorsa kullanilamaz.

SESAMO S.R.L. Aldo Amerio
Subat 2014 (Yonetici)

(U ot
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TEKNiK OZELLIKLER

BOYUTLAR Bkz. Sek.1
BESLEME GUCU 230V +10% AC 50/60Hz
NOMINAL GUC LH100=150 W

LH140 = 180 W
HARICi CIHAZLARIN BESLEME GUCU 15Vdc - 12W MAX
ACIL DURUM BATARYA BESLEME GUCU 24V 1.3Ah

ACILMA HIZI

1 Kanat =70cm/s
2 Kanat =140 cm/s

KAPI BOSLUGU

1 Kanat = 700 + 3000 mm
2 Kanat = 800 + 3000 mm

LH100 1 Kanat = 140 kg
LH100 2 Kanat 100+100 kg

KAPASITE LH140 1 Kanat = 160 kg
LH140 2 Kanat = 140+140 kg
CALISMA SICAKLIGI -10°C +55°C
EZILME ENGELLEYICi Engel varliginda otomatik gii¢ kisitlama
AGIRLIK 11 kg/m yaklagik
SERVIS Strekli
KORUMA P20

KURULUM HAZIRLIGI

Otomasyon, bir dizi aksesuar ve cevresel birim ile birlikte galisacak sekilde tasarlanmistir.
Sekil 4. Asagidaki cevresel birimlerin baglanmasi durumunda otomasyon sisteminin
muhtemel erigsim noktalarini gosteren tam bir kurulum drnegi sunmaktadir :

A-  Acllista sol glivenlik sensori

B- Kapanma ve kontrolde i¢ givenlik sensoéri

C- Kapanma ve kontrolde dis giivenlik sensori

D- Agcilista sag glivenlik sensori

E- Diferansiyel Salteri (230Vac gi¢ baglantili)

F-  Konum se¢im anahtari

G- Elektrik kilit elle birakma manivelasi (Opsiyonel, elektronik kilit var ise)

Harici Unitelerle baglanti kurabilmek igin otomasyon sisteminin igine erisim noktalar
olusturun. Elektrik kablolarini aradan gecirmek igin, bas taraftaki kanal kullanin veya sekil 29
da gosterildigi gibi aliminyum profil igine bir kanal olusturun. Elektrik kablolarini kauguk

ﬁaylusmdan uzak tutun.

TEHLIKE: tarif edildigi sekilde kurulum islemini gergeklestirirken elektrik kablolarina hasar
vermemeye dikkat edin.

-
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Otomasyonlu sistem asagidaki elemanlardan olusmaktadir(ref.sek.1 ve sek.5):

A-  ekstriizyon aliiminyum sase profili

B-  ekstriizyon aliiminyum ray profili

C- aliminyum ray igin titresim onleyici kauguk
D- ekstriizyon aliminyum kapak

E- firca (Opsiyonel, 3 ebat)

F-  ekst. aliminyum dolgu profil(opsiyonel)

G- elektronik kontrol Unitesi

H- enkoderli motor

|- disli kayis ve kayis karsiligi

J-acil durum igin batarya moduli

K- elektronik kilit (Opsiyonel)

L- kanat stoperi

M- raydan ¢ikmayi engelleyici tekerlekli ayarlanabilir tagiyici makaralar
N-  kayis tokasi

P-  elektrik kilidi igin n.1 onayi (Opsiyonel)

SASE DUVAR MONTAIJI

/ : \ TEHLIKE:. Otomasyonun kurulum ve montaj asamalari, 2 veya 3 metreden yiiksek agir
parcalarin veya aksamlarin hareket ettirilmesini gerektirmektedir. Agir aksamlarin ve
pargalarin kazara diismesi personele veya cevredeki esyalara karsi biiyiik bir risk
olusturmaktadir. Bu riski en aza indirmek igin, bakim veya kurulum islemini
gerceklestirmeden Once, ¢alisma alaninin etrafinda giivenli bir bélge olusturun, caligmaya
dahil olmayan personelin girisini engelleyin ve zarar gorebilecek her tirli esyay
uzaklagtirin. Gorev basindaki personelin riskini en aza indirgemek igin, personel koruyucu
ekipmanlar, 6zellikle kask, giivenlik ayakkabisi ve kesige-dayanikli eldivenler giymelidir.

Sekil 7. de gosterildigi gibi vidalari ¢ikarin, sonrasinda kapagi ¢ikarin.
Asagida belirtilen prosedire gore tastyicilari gikarin :

- Cvidalarini gevseterek sekil 11’deki tastyicinin kayis baglanti braketini gikarin.
- Raydan g¢ikmayi engelleyici rulmanin vidasini gevsetin ve tamamen
indirin. Sek. 9

- taslyiclyl gikarin

Saseyi duvara monte etmeyi kolaylastirmak igin, sekil 6’da goruldugi gibi saseyi otomasyon
sisteminin Ustindeki vida kanalina baglayan vidalar gikarilarak i¢ aksam hareket ettirilebilir
veya cikarilabilir.

@ DIKKAT:. Sase igindeki parcalari hareket ettirmeden veya ¢ikarmadan 6nce,
sonrasinda dogru pozisyonlarda olduklarindan emin olmak igin sase tGizerindeki
\pozisyonlarlnl not edin veya isaret koyun /
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Sasenin monte edilecegi ylizeyi kontrol edin. Eger ylzey yeteri kadar diiz degil ise, pul
kullanarak ylzeyi dizlestirin. Eger otomasyonun tasiyicisi, yamuk bir ylizeye monte edilirse,
deformansyona yol agabilir.

Sasenin ve akabinde kayan kanatlarin monte edilecegi yapinin yeterince gi¢li oldugundan ve
binaya iyi bir sekilde tutundugundan emin olun.

Uygun uzunlukta M8 altigen vidalar yardimiyla paketin icinden ¢ikan balik gozlerinin icinden
gegirerek saseyi destege tutturun (sek. 8). Vidalarin ve pullarin sasenin monte edilecegi
yapinin malzemesi ile uyumlu oldugundan emin olun.

A TEHLIKE: Sasenin duvara montaji ile ilgili hususlara uyulmamasi, yapinin
stabilitesinden 6diin verilmesine yol agabilir, bunun sonucunda ise, duvardan ayrilma ve
parcalarin diismesi gibi durumlar yasanabilir. Destek yapisinin, vida veya pullarin tutuslari
dikkatli bir sekilde degerlendirilmesinin yapilmasi, siiphe halinde kurulumun durdurulmasi
ve detayli degerlendirme yapilmasi olduk¢a 6nemlidir.

® DIKKAT: Sase montaji, aliiminyum gévdenin i¢inde gelen tiim gozleri/delik yerleri
kullanilarak yapilmahdir.

A TEHLIKE:. Sasenin tutturma vidalarim sikistirmadan once, kirisin sekil 8.’de
gosterildigi gibi uzunluk ve derinlik olarak ayni seviyede oldugundan emin olun. Sekil 8’de
belirtilen degerleri agan konumlandirma hatalari, otomasyon sisteminin diizgiin ¢alismasini
engelleyebilir ve giivenlik riskleri dogurabilir.

SASE MONTAJI YUKSEKLIKLERI

iki kanatl kapilarda otomasyon sistemi, iki kanat agilirken ortada bulusacak sekilde kapi
araliginin ortasina konumlandiriimahdir (Sek. A).

Tek kanatli kapilarda, Sek. B’de gosterilen hususlari ve makine yiiksekliklerini uygulayin.
Uzatilabilir kirisler (sasenin kullaniimayan alanlarinda) QMC ve QMT’ye eklenen uzantilar ile
birlikte konumlandiriimalidir.

Sek. A ve B’de kullanilan kisaltmalar igin asagidaki listeye bakiniz :

Lup: Kullanilabilir kapr araligi eni

A: Hareketli kanateni

St: Kanat ustli monte

Sc: Kanat alti monte

T : Toplam sase uzunlugu

QMC : Yan kapak kalinligi yaklasik 5 mm.

Kirisler sekil 1, 2 ve 3 ‘de gosterilen yiiksekliklerde ve kanatlar igin segilen profil tipine gore
asagidaki tablolara gore konumlandiriimahdir.

\
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EBAT ‘ ACIKLAMA

HAS Hareketli kanat ytiksekligi

HCO Alt kapagin yerden yiikseligi

HUP Kap1 net gegis yuksekligi

HCA Sase altinin yerden yuksekligi

IH Hareket yiiks.(tavsiye edilen deger 5mm)

TICARI SESAMO PROFiL SESAMO PROFIL
PROFILLER (SEK.1) MAGNUM (SEK.2) TWENTY (SEK.3)

HAS =HUP +8 =HUP +9 =HUP +8
HCO =HUP =HUP +6 =HUP
HUP =HCO =H-152-1H =H-125-IH
HCA =HUP +40 mm =HUP + 46 =HUP +40
IH - 5mm 5mm

TASIYICILARIN KURULUMU

ATEHUKE: Kanatlarin agirligini, otomasyon sisteminin maksimum kapasitesi icersinde
oldugundan emin olmak igin dikkatlice kontrol ediniz; eger herhangi bir siiphe duyarsaniz,
kurulum asamasina devam etmeyin; eger kanatlar kapasite limitlerine yakin agirhkta
olursa, pargalarin yipranma durumunun degerlendirilmesinin yapilmasi i¢in daha sik bakim
araliklari ve periyodik kontroller yapilmaldir; en ufak yipranma belirtisi gésteren pargalari
dahi yenisiyle degistiriniz.

Sek.5’de gosterildigi gibi taslyicilar kanatlara tutturun.

Sek.5’de gosterilen pozisyonlar, otomasyon sisteminin mekanizma tarafindan (kapak) kanatin
gorinimuni gostermektedir.

Kanadi sabitlemek igin, uygun diiz ve disli pullari olan altigen kafali M8 vidalari kullanin (sekil
9 bslim F).

NOT:. “Cami kiriniz” acil durum sistemine sahip kanatlar veya kelepgeli cam kanatlar igin ilgili
aksesuarlar igin basilmis olan kilavuzlardaki montaj pozisyonlarini kullanin.

A

TEHLIKE: Yanhs kurulum otomasyon sisteminin dogru bir sekilde galismasina engel
olabilir ve bunun sonucunda risk dogurabilir.

Raydan Cikmayi engelleyici tekerleklerinin tamamen asagi pozisyonda oldugundan emin olun
(Sek.9 ref.E). Kanadi kaldirin ve tasiyicinin tekerleklerini dikkatli bir sekilde kilavuz rayin
Uzerine yerlestirin, bunu yaparken pargalari diisirmemeye ve carpmamaya dikkat edin.

- /
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KANAT AYARI

Kurulum gereksinimlerine gore kanatlar ¢ eksende ayarlanabilir (x,y,z)

YANAL AYAR(Y) SEKIL.9 - SEKIL.10

F vidalarini gevsetin ve kanadi Y ekseni Uzerinde dogru sekilde galisacagl pozisyona dogru
kaydirin.

Taslyicilari dogru bir sekilde hizalamaya dikkat edin ve sekil 10’da gosterildigi gibi kilavuz raya
parallel olduklarindan emin olun. Dogru hizalama yaptiginizi kontrol etmek igin, kanat ve
tasiyict arasindaki “E” uzakliklarinin tasiyicilarin hem sol hem de sag tarafi igin esit
oldugundan emin olun. Hizalamayi tekrar kontrol etmek igin, kanatlari el ile hareket ettirin :
minimum c¢aba ile ve herhangi bir anormal sirtinme veya engelleme olmaksizin
kaymalidirlar. Kanatlar dogru pozisyona geldiginde, F vidalarini tamamen sikistiriimis hale
gelene kadar vidalar arasi gegis yaparak sirayla sikistirin.

DIKKAT: Sikistirma sirasinda F vidalarini gevirmek, tastyicinin hiza disina ¢ikmasina
sebep olabilir. Bunu engellemek igin, F vidalari arasinda gegis yaparak, vidalari sirayla
sikigtirin.

®DiKKAT: Tasiyicilarin kilavuz ray lizerinde yanhs hizalanmasi otomasyon sisteminde
asiri yipranmaya, ses ve bozukluklara yol agabilir

DIKEY AYAR (Z) SEKIL.9

Kanatlarin yiksekligini ayarlamak igin, kanatlarin yiizeye tam olarak dikey oldugundan emin
olun, asagidaki sekilde devam edin (sek. 9) :

- G vidalarini hafifce gevsetin.

ATEHLiKE: Kanat dugsebileceginden, G vidalarini tamamen
¢ikarmayin.

- Kanadin yiksekligini ayarlamak igin H seviye vidalarini kullanin
- G vidalarini hizayi degistirmemeye 6zen gostererek sikistirin.

ENINE AYAR (X)  SEKiL.11

Kapi araliginin ortasina yakin olmak zorunda olan iki kanadin bulusma noktalarini ayarlamak
gerekmektedir. Otomasyonlu sistemler, kanatlarin kapi araliginin ortasinda bulusmasini
saglamak igin konumlandirilmis pargalara sahiptir. Kurulum sirasinda bulusma noktasini
degistirmek gerekirse, asagidaki sekilde islemi gergeklestirin. (sek. 11)

- Kayisin gegme kolunun Gzerindeki A kelepgesine bagli olan D vidalarini gevsetin
(ek yersiz olan), boylece B taragi E disli kayisinin haretine izin verir.
- Kelepgeyi istenilen konuma getirin
- D vidalarini sikistirin, E kayisinin dislerinin B taragindaki bosluklara dogru bir sekilde
oturdugundan emin olun.

\
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DiSLi KAYISIN MONTAJI VE GERILMESi SEK.12

Kayigin gerginligini ayarlamak icin agsagidaki maddeleri uygulayin. (ref.sek.12):

- Motor grubunun varsayilan ayarlara uygun olarak konumlandirildigindan ve
sabitlendiginden ve kayisin ¢alisma alaninin ortasinda oldugundan emin olun.

- Dsomunlarinin, tim birim yana hareket edebilecek sekilde gevsetildiginden emin olun.

- E vidasinin gevsek oldugundan ve F yayina baski yapmadigindan emin olun.

- B somunlarinin, A slirglistinin serbestce hareketine izin verecek sekilde gevsek
oldugundan emin olun.

- Disli kayisi motor kasnaginin ve kasnak makarasinin Gzerine yerlestirin.

- C Unitesini, kays ilk gerginlik seviyesinin altina gelene kadar sola hareket ettirin. iki
Kayisin da gortinir sekilde gergin oldugundan emin olun (sarkma olmasin)

- Govde Uzerindeki kasnak grubunun D somunlarini sikistirin.

- F yayi tamamen sikistiriimis hale gelene kadar E vidasini gevirin(spiraller neredeyse
birbirine degmelidir) Sikistiriimig yayin uzunlugun 11-12 mm arasinda olmalidir.

- B vidalarini sikistirin.

TASIYICI MAKARALARIN HAZIRLANMASI SEK.5-SEK.9

Paketten ¢ikan vidalari kullanarak, kayis kelepgelerini Bol. N Sek.5teki gibi tasiyicilara
tutturun ve Sekil 5’te 1 ve 2 kanat igin gosterilen pozisyonlara getirin.

Sekil 9 Bolum D’deki vidalar ile raydan ¢ikmayi engelleyici cihazi Sek.9 Bol. E’deki gibi
tekerlek kayarken aliminyum profile degmeyecek sekilde ayarlayin, sekil 9a’daki gibi 0.5 — 1
mm hareket alani birakin. Ayari bozmadan, $ek.9 D vidalarini sikigtirin.

Taslyicinin tzerindeki tim vidalarin diizgiin sekilde sikistirildigindan emin olun.

A TEHLIKE: Tagstyicilarin iizerindeki gevsek vidalar, harekete izin veren pargalarin
yerinden ¢ikmasina neden olabilir, bu da kanatlarin diismesine veya kayisin yerinden
¢ikmasina sebebiyet verir, hareket halinde kanadin kontrolden gikmasi, ciddi yaralanma
riski dogurur.

DiKKAT: tekerlegin aliiminyum profile temasini saglayan raydan ¢cikmayi engelleyici
cihazin yanhs ayarlanmasi, iiriiniin calismasi sirasinda agiri yipranma ve giiriiltiiye
sebebiyet verir.

KANATLARIN DURMA NOKTALARININ AYARI SEK.5 - SEK.13

Her iki kanat sistemi igin de durma noktalarinin ayari igin, yalnizca sag kanatta ¢alistigini
kontrol ederek Sekil 5'de goruldugi gibi kanatlarin durma noktalarini konumlandirin. (kapak
tarafindan referans alabilirsiniz) :

- Sekil 13 boliim B’deki kauguk tipayi, taslyici temas halinde olan Bol. A braketinin
yan tarafina yerlestirin

- Abraketinin konumunu, C vidalarini gevseterek ve somunlari kanal iginde
hareket ettirerek ayarlayin

- lstenilen durma pozisyona geldiginde, C vidalarini sikistirin.
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A TEHLIKE: Otomatik kapiyi calistirmadan énce, kanat stoper vidalarinin sek.13 bol.
C’deki gibi diizgiin bir sekilde sikistirildigindan emin olun.

ELEKTRONIK KiLiDIN KURULUMU (OPSiYONEL) SEK.16 - 16A

- Sek. 16’da gosterildigi gibi sasede vida kanalinda bulunan vidalari kullanarak
Otomatik kapiya elektronik kilidin kurulumunu yapin.

- Sek.5 Bol. P ‘de gosterilen tasiyicinin tzerindeki tanima surglistintin kapi araliginin
tipine gore sek. 5'de gosterildigi gibi konumlandiriimasina dikkat edin.

- kanadi/kanatlari tamamen kapatin.

- Sekil 16a’daki B kilitleme digmesi tasiyicinin lizerindeki tanima strglsiine
yaklasik 2 mm uzakliga gelene kadar elektronik kilidi hareket ettirin, sonra
elektronik kilidin somunlarini sikistirin.

ACiL DURUMDA KiLiDiN AGILMA OZELLiGi (OPSiYONEL) SEK. 17 - 19

Bosa alma kablosunu elektonik kilide asagidaki sekilde baglayin (fig.17):

- kurulumu yapmadan 6nce, D yayinin A pipetine dogru bir sekilde yerlestirildiginden
emin olun

- C braketinin altindaki kablonun sonuna B stopunu takin ve mevcut agikliktan
destekleyin

- C ve F braketlerinin arasinda D yayini yerlestirin

- Bdlmenin A pipetinin yivli E kesitini, F braketine takin

- Gsomununu tamamen sikigtirin

Bogsa alma kolunu kurmak istediginiz pozisyona ulagmak igin kilifi ayarlayin. Bu, otomasyon
sisteminin bas kismina (sek.19) veya kilit veya duvar lizerinde ulasmasi kolay bir noktaya
tutturulabilir. Paketin iginden ¢ikan kablo kelepgeleriyle kilifi kablo bélimiine yerlestirmek
mimkindir. (sek.14).

A

TEHLIKE: Kilif, kiiglik kinsikliklar olmayacak ve desteklere uygun bir sekilde tutturulmus bir
sekilde konumlandirilmalidir. Eger kilifin yolu ¢cok karmagsik veya baglanti ¢ok gevsek ise, acil
durum birakma sisteminin fonksiyonu bozulabilir ve bu da giivenlik riski dogurabilir.

Mevcut somunlari manivela gévdesindeki (sek.18 Bol.A) delige yerlestirin. (Sek.18 bol.B).
Paket iginden gikan vidalari kullanarak bosa alma kolunu nihai pozisyonuna getirin. (Sek.18
Bol.C)

Sek.17a yi referans olarak kullanin ve kilif ve A kablosunu agik pozisyondaki manivela
noktasina denk gelecek sekilde olgerek kesin. B kablosunu elektrik kilidi Gzerindeki stop
noktasindan g¢ekerek yaklasik 160 mm kadar disari ¢ikarin. Gericiyi, manivela Gzerinde bir
Olcu olarak kullanip, kilifi son 6lgustne gelecek sekilde tekrar kesin. Kiliftan 160 mm kadar
disari ¢ikacak olan kabloyu ayiklayin.

A TEHLIKE: kilifi keserken, kablonun kaymasini engelleyecek herhangi bir engel veya
\ kesik olmamasina dikkat edin. /
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Sekil 18’e bakin ve F kilifini ve B kablosunu E gericisinin igine sokun ve gericiyi manivela
Uzerindeki delige vidalayin. Makara Uzerindeki deligi kapamadiklarindan emin olarak H
tanecik vidalarini kiigik G makarasina yerlestirin. D kablosunu klgik G makarasinin deligine
sokun. Manivelayi kapatin ve herhangi bir oynama olmasini engellemek igin kabloyu yavasca
¢ekin. Kabloyu gergin tutarak, H tanecik vidalarini H alyan anahtariyla sikistirin. Birakma
kulbunun dogru bir sekilde ¢alistigindan ve elektronik kilidini tamamen agmak ve serbest
birakmak igin yeterli araliga sahip oldugundan emin olun. Eger kablonun gerginligi ayar
gerektiriyorsa, manivela gergisiyle veya elektronik kilit levhasinin {izerindeki pipet somunuyla
ayarlayin. Kontrollerin sonunda, gelik kabloyu kesin.

TEHLIKE: Bosa alma kolunun dogru ¢alisip gahsmadigini dikkatli bir sekilde test edin.
Herhangi bir hata, elektronik kilidin ¢calismamasi durumunda kanadin serbest kalmasini
engelleyebilir ve glivenlik riski dogurabilir.

A TEHLIKE: Bosa alma mekanizmasi, mekanizmanin dogru ¢alismasini engelleyebilecek
gevsek baglantilar, kir, yipranma, paslanma ve diger beklenmedik durumlar igin periyodik
olarak kontrol edilmelidir.

KAPAK MONTAIJI

Sek. 15’e bakin ve A giris vidalarini bas kisimlardaki deliklere vidalayin
Veya, kapak asagidaki sekilde monte edilebilir:

- Uglardan 6 mm uzaklikta kapagin altina 5.5 mm gapinda iki delik C agin
- 5x10 vidalari bas kisimlardaki yerlere vidalayarak kapagi sabitleyin.

MEKANIK MONTAJ SON KONTROLLER

Otomatik kapiyi ¢alistirmadan dnce asagidaki kontrolleri ve islemleri yapin :

¢ Kayma raylari ve tasiyici tekerleklerdeki tim toz ve ¢apak kalintilarini dikkatlice temizleyin

e Otomatik kapinin tiim pargalarinin vidalarinin iyi bir sekilde sikistirildigindan emin olun

¢ Disli kayisin gerginliginin uygun olup olmadigini kontrol edin

¢ Kablolarin baglandigindan ve hig bir kablonun tasiyicilarin veya kayisin gegis alaninda
olmadigindan emin olun

e Kanat Stoperlerinin dogru konumda oldugundan ve kayis tokalarinin kayis kasnaklarina

vurmadigina emin olun

¢ Kayma rayi ve disli kayisi Gzerindeki rulmanlara ince bir tabaka standart gres yagi

uygulayin

DiKKAT: Kayma rayi ve disli kayis yaglanmadan da asinmasiz bir sekilde ¢alisabilir. Yine
de, eger pargalar kusursuz bir sekilde hizalanmadiysa yaglama islemi giriltii ¢citkmasini
engelleyecektir.

%
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@DiKKAT: Kapilarin dogru bir sekilde galismasi i¢in, kayma alaninda kapilarin hareketini
engelleyecek herhangi bir siirtinme veya mekanik engel olmamasi o6nemlidir; eger
siiphelenirseniz, siirtinme noktalarini saptamak icin dinamometre yardimiyla kapiyi
manuel bir sekilde galistirarak galismasini test edin.

DUALCORE iSLEMCi: FONKSiIYON VE UYARILAR

Dualcore islemci, Sesamo tarafindan uretilmis yana kayar Otomatik kapilarin yénetimi igin
tasarlanmistir, EN16005 standartlarina uyumludur ve en yiiksek givenlik standartlarina
uygun tamamen otomasyonlu kapilarin Gretimine izin veren ayni diizenlemelere uygun harici
Unitelerle birlikte ¢alisabilmektedir.

EN16005 diizenlemesinin uygulanmadigi tlkelerde yapilan kurulumlarda, Dualcore islemcisi
ilave anakart veya harici Uniteler olmadan, Emniyet fotoseli yonetimi icin yeniden
yapilandirilabilir. Fotosellerin yonetimini aktif hale getirmek igin, tek esli ve cift esli
fotosellerin yonetimi ile ilgili olan parametre 34’G, 1 veya 2 degerine ayarlamaniz
gerekmektedir. Parametre 34 ayarlama prosediri igin, bu kilavuzun “Parametre ayarlama
metodu” bélimiine bakin.

ATEHLiKE:. Anakartin EN16005 standartlarina uygun bir sekilde dogru olarak calismasi
icin, parametre 34, 0 degerine ayarlanmalidir. 1 veya 2 degerlerinin segilmesi, fotosellerin
dahili yonetim devrelerini ¢alistirir ve agilma ve kapanma sirasindaki giivenlik cihazlarinin
test prosediirlerini devre disi birakir. Bu sekilde islemci EN16005 standartlarina uymayan
sekilde calisacaktir. Eger parametre 34, 0 ‘dan baska bir degere ayarlanirsa, 6nemli bir
glivenlik fonksiyonu devre digi kalabilir ve kapilarin otomatik hareketi ciddi yaralanmalara
veya can ve mal zararlarina yol agabilir ve 6liimciil yaralar olusma riskini dogurabilir.

Dualcore islemcisi, yalnizca Sesamo tarafindan uretilen Dualcore serisi otomasyonlu sistemler
icin kullanilabilir ve tehlike, uyari, no ibareleriyle belirtilen verilere ekstra dikkat gostererek
bu kilavuzda belirtilen talimatlari Takip eden kalifiye bir perfonel tarafindan ayarlanmali ve
kurulmahdir. Dualcore islemcisi kendi-kendine 6grenme metodu ile kendi ¢alisma
parametrelerini yapilandirmak igin tasarlanmistir boylece hizli ve kolay kurulum saglar.

ATEHLiKE: Oliimciil elektrik ¢arpmasina veya tamir edilemez iiriin hasarina yol
acabileceginden elektronik aksamlarin ve Dualcore islemcisinin koruyucu kapaklarini
yikamayin, sokmeyin, degistirmeyin, tamir etmeye ¢alismayin veya yerinden gikarmayin,

ATEHLiKE Oliimciil elektrik ¢carpmasina veya tamir edilemez iiriin hasarina neden
olabileceginden Dualcore islemcisinizde, gii¢ kablosunu prizden ¢ikarmadan tuglar ile
yapilabilecek ayarlar hari¢ herhangi bir islem yapmayin. (sek.21 boliim.L),

\
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ATEHUKE: Dualcore elektronik islemcisi, lireticinin belli Ozeliklerine gore Sesamo
arafindan iiretilmis olan iiriinlerle calismak iizere tasarlanmistir. Uretici tarafindan agik¢a
belirtilmeyen bunun digindaki kullanimlar, personel ve/veya objelerin iretici tarafindan
ongoriilemeyecek degisik sekillerde 6lim veya hasar riskine maruz kalmasina neden
olabilir. Bu sebeple, bu tip kullanimlar kesinlikle yasaktir.

ATEHUKE: Dualcore iglemcisi, kuru, tim atmosferik elemanlardan ve su veya diger
sivilarin sizmasindan korunmus ortamlarda kullanilmak iizere tasarlanmistir. Bu tip
elemanlara maruz kalmasi oliimcil elektrik carpmasina veya iriin iizerinde tamir
edilemeyecek hasara neden olabilir.

TEHLIKE: islemci, oliimciil elektrik ¢arpmasi riski olusturabilecek 600V {izerinde
yiiksek voltaj pargalarina sahiptir. Bu riski engellemek igin, koruyucu muhafazalar hig bir
kosul altinda g¢ikarilmamali ve 6limciil elektrik garpmasi ve tamir edilemez liriin zararina
neden olabileceginden tiim sivilar pargalardan uzak tutulmalidir.

ELEKTRONIK iSLEMCi OZELLIKLERI

Dualcore elektronik islemci kurulum sirasinda 6grenilecek olan asagidaki ana elemanlardan
olusmaktadir. (sek.21 ve 22):

A- Sesamo tarafindan uretilmis olan opsiyonel bir sinyal gevirici vasitasiyla PC
baglantis girisi

B- Harici Uniteler ve ilave aksesuar baglantilari igin terminal;

C- Enkoderli motor baglantisi

D- M otor gl baglantisi

E- Batarya baglantisi

DIKKAT: Batarya baglantisinin yoniinii kontrol edin, yalnizca Sesamo tarafindan
onerilen bataryalari kullanin, yalnizca 6.3 AT degerinde sigorta korumasi olan elektrik
panosu/batarya sebekesini kullanin. Aksi halde, elektrik carpmasi, devre korumasinin
ortadan kalkmasi ile sonuglanabilir ve bunun sonucunda tamir edilemez iiriin zaran
veya yangin riski olugabilir.

F- opsiyonel batarya sarj karti girisi
G- gl girisi baglantisi ; islemci igin network kablosunun (230Vac) (b6lum.L) gii¢
kaynagini 40V ¢ikis gerilimine donlstlrir;

ATEHLiKE: G noktasindaki gii¢ girisi baglantisi, 6liimciil elektrik ¢arpmasi riski
teskil eden 600V degerinde voltaj degerine sahip parcalar icermektedir. Hig bir suretle
koruyucu tabani ve G kapagini g¢ikarmayin, bu pargalar iizerine su sigratmayin,
kapaktaki havalandirma deliklerinin arasina herhangi bir obje sokmayin (6zellikle
metal). Bu 6liimciil elektrik garpmasi ve tamir edilemez iiriin zararina neden olabilir.

H- glic girisi baglantisinda bulunan 1AT degerinde koruyucu sigorta;
I-  ¢alisma parametrelerini ayarlamak ve ¢alisma modlarini se¢mek igin tuslu ekran;

/
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J- ana bellek karti : islemcinin dahili programlama verisi igin gikarilabilir bellek karti ;

DIKKAT: elektronik islemciyi ¢alistirmadan &nce ana bellek kartinin tamamen takili
(ref.J) oldugundan emin olun. Aksi halde Grin ¢alismayabilir.

K- radar ve aksesuarlar igin terminal;
L- elektrik besleme gliciinin 90° baglantisi (230VAC);
M- topraklama baglantisi igin baglanti vidalari (sek.22 bol.M)

Toprak. Koruma

Dualcore islemcisi, topraklama baglantisiyla aliminyum gdévde ve ona bagh metal pargalar
icin ekstra bir koruma saglar. Topraklama korumasinin etkin oldugundan emin olmak igin, M
vidalarini ve O somununun ucunu sikistirin, (sek.22) bu sekilde aliminyum gévde elektriksel
olarak topraklama kutbu L1’e baglanir(sek 2X).

UYARI: M vidalarinin ve O somununun iyi bir sekilde sikilip sikilmadigini ve topraklama kutbu
L1(sek.22) ile otomasyonlu sistem kiris ylzeyi arasindaki elektriksel surekliligini kontrol edin.
Aksi halde, sistem bitinliginde 6nemli bir glivenlik ozelligi devreden gikabilir ki bu da
Urinde bozukluklar ve elektrik garpmasi riski dogurabilir.

ELEKTRONIK KART, RADAR VE FOTOSEL BAGLANTILARI

Sek.4 Dualcore islemcinize baglanabilecek radar ve fotoselleri gostermektedir:

A- sola agilma givenlik sensoéri
B-  dahili agiima/gtivenlik senséri
C- harici agilma/guvenlik sensori
D- saga agllma gliv. sensori

H-  100cm F1 fotosel gifti

I-  30cm F2 fotosel gifti

B ve C agilma sensorleri asagidaki 3 fonksiyonu gergeklestirir:

1- agilma komutu: M1 veya M2 bélgelerindeki hareketi saptar ve kapilara agilma
komutu verir

2-  kapanma givenligi: Al veya A2 bolgelerindeki engelleri saptar ve herhangi bir
engel varsa kapiyi kapanmadan durdurur

A. ve D. glivenlik sensorleri asagidaki 2 fonksiyonu gergeklestirir :

1- acilma giivenligi: A3 veya A4 bolgelerindeki engelleri saptar ve herhangi bir
engel varsa kapilarin agilma hareketini durdurur

H. ve I. glivenlik fotoselleri, erisim noktasini kontrol eder ve eger bir engel saptanirsa kapilarin
kapanmasini engeller; yerden 100 cm ve 200 cm gibi farkh yiiksekliklere monte edilirler

Her fotosel ¢ifti kablolu iki adet parcadan olusmaktadir : TX yayicisi ve RX alicisi.

Sek.3aX kirmizi kablo ile taninabilen HTX ve ITX yayicisina beyaz kablo ile taninan HRX ve
IRX alicisina sahipve H ve | fotosel giftini gdstermektedir .

4 parcanin tiim kablolan bir i iletken Q ve koruyucu muhafazadan 8 yapilmaktadir.

o
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Asagidaki tablo, A,B,C,D sensorlerinin ve H ve | fotosellerinin islemcideki terminal ile olan baglantilanni
gostermektedir. Giig islevinin 2 kablosu, glic kaynag kablolandir. Varsayilan kolonu baglantilann fabrika
ayar degerlerini gostermektedir (NO/NC):

Sensor/fotosel Fonksiyon/kablo Terminalsek.23 Varsyln
" 199
A Gl 200
1. (Aglma 16 NC
giiv.) 17 NC
" 6()
Glg 7@
1. 1 NO
B (agima komutu) 2 NO
2. 10 NC
(kapanmagtiv.) 18 NC
Giig o)
7(+)
1. 2 NO
¢ (agima komutu) 5 NO
2. 10 NC
(kapanmagiiv.) 18 NC
) 19()
5 g 20(4)
1. 16 NC
(aglima giiv.) 17 NC
QHTX 8
HIX BHTX 9
H HRX QHRX 12
BHRX 11
X QX 14
BITX 15
QIRX 13
IRX BIRX 11

TEHLIKE:

\kablolar ile Dualcore islemcisine baglayin :

NQT: kablolarin ve terminallerin renkleriyle ilgili daha detayli bilgi icin, secilen modelin sensorii ile birlikte
verilen ilgili kilavuza bakiniz.

. Yiriirlikteki kurallara uygun detayh bir risk aragtirmasini takiben kapi
araliginin mimari tasarimina uyan sensérler secin ve monte edin. Aksi halde, kapilarin
otomatik hareketi ciddi yaralanmalara veya ciddi can ve mal zararlarina yol agabilir.

TERMINAL BAGLANTILARI SEK..23 - 28

Asagidaki tabloda belirtilenlere gére otomatik kapinin tim pargalarini uygun ebattaki

/
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N Ref. Varsayil. Agiklama Sekil
1 START1 NO Dis radar agma komutu
2 coM 1,5 girisleri icin ortak sinyal
3 OPTOREF yapilandirma
4 -00- yapilandirma
5 START2 NO Dahili agilma komut radari
15Vdc — max. 0.25A dahili harici Fig.23
6 OUT 15VDC (-) acllma komutu radarlari igin
negatif glic kaynagi
15Vdc —max. 0.25A dahili harici
7 OUT 15VvDC (+) a¢llma komutu radarlari igin
pozitif glic kaynagi
yerden 1000 mm yiikseklige monte
8 TEST CLOSE ) edilen fotosel kabl.o.sunun"Ql-.I‘T)f yfayla
kablosunun dahili kondiiktoriinin
baglanti girisi
Sek.F5 Yerden 1000 mm yukseklige
9 TEST CLOSE (+) monte edilen fotoselin (TX1) yayici
kablosunun muhafazasinin baglanti girisi
10 coM 18 girisi igin ortak sinyal
yerden 1000mm ve 200mm yikseklige
11 PHOTO COM monte edilen fotosellerin BHRX ve BIRX Fig.24
alicilarinin kablo muhafazalarinin
baglanti girisi
yerden 1000mm yiikseklige monte edilen
12 SAFE CLOSE 1 NC fotoselin QI-.I.RX“aI.!u?lmn Iiablosu.nyh dahili
kondiiktoriinin baglant girigi
yerden 200mm ylikseklige monte edilen
13 SAFE CLOSE 2 NC fotoselin QI.BXf;\I!.cw‘!mn k?blosuhlfrT dabhili
konduktorinin baglanti girisi
yerden 200mm ylikseklige monte edilen
14 TEST OPEN () fotoselin QI.BXfa\I!.as.!nln k:a\blosur_u:er dahili
kondiiktériniin baglanti girisi
yerden 200mm yiiksellige monte edilen
15 TEST OPEN (+) fotoselin kablosunun BITX yayiyici .
muhafazasinin baglanti girisi Fig.25
16 com 17, 18 girisleri igin ortak sinyal
17 SAFE OPEN 1 NC A3 ve A4 bolgesm.{n soI.\v/.e sag .t'ataflarl
icin agilma Guvenligi sensori
18 SAFE OPEN 2 NC Alve A2 d‘ljlh‘I.h \{e har.|C| !:)olgelen aktif
varlik sensori givenlik cihazi

18




-
\\§
Sag/sol taraftaki giivenli agilma sensorleri
1 OUT 15vDC ) icin pozitif glic kaynagi: 15Vdc — max.0.25A
Sag/sol taraftaki glivenli agilma sensérleri
20 OUT 15VDC +
) icin negatif gi¢ kaynagi: 15Vdc —max.0.25A
21 OUT 15VDC 0 Cevre birimi negatif gii¢ kaynagi: 15Vdc —
max. 0.25A
OUT 15VDC Cevre birimi pozitif giic kaynagi: 1§Vdc - Fig.26
22 (+) max. 0.25A; ortak tamamlayici sinyal
COM
23 KEY NC Gece kapanma komutu
24 AUX OUT yardimci ¢ikis -
25 AUXIN 1 yardimci giris -
26 AUXIN 2 yardimci giris -
27 LOCK Elektrik kilidi
(+) extrik lid Fig.27
28 LOCK L Elektrik kilidi
29 - (-) yapilandirma -
30 GND Mantik segici gnd kablosu
31 DATA Mantik segici veri kablosu Fig.28
32 PWF Mantik segici pwf kablosu '8
33 RST Mantik segici rst kablosu
34 AUX SEL yardimci ¢ikis -

OTOMASYONUN AKTiF EDILMESi

\

A TEHLIKE: _ Tablodaki baglantilara, varsa kutuplara dikkat ediniz, tabloda gosterilen
limitlerin lizerinde enerji emilimine sahip olan Sistemleri baglamayin. Kullanilan terminaller
arasindaki tiim atlama kablolarini gikarin. Aksi halde, 6nemli bir giivenlik fonksiyonu devre
disi kalabilir ve kapilarin otomatik hareketi, ciddi yaralanmalara veya can ve mal zararlarina

yol agabilir.

Otomasyonu kullanima hazirlamak igin asagidaki maddeleri takip edin :

Z!éHLiKE 1’den 5’e kadar tiim aktiviteler, sistemin giivenligi icin elzemdir; sorumlu
kisinin kalifiye oldugundan ve herhangi bir adim veya kontrolii atlamadigindan emin olun.
Aksi halde, 6nemli bir giivenlik fonksiyonu devre disi kalabilir ve kapilarin otomatik

1- batarya ve network glic kaynagi baglantisi (230Vac);
2- Ogrenme Parametreleri (LP) prosedur(;

3- gerekiyorsa parametre ayarlanmasi;

4- vidalarin, raydan-gikmayi engelleyici tasiyicilarin, sasenin ve galisma sirasinda

titresime maruz kalan tim

5- yurdrlikteki yasalarca belirlenen spesifik aletler kullanarak kurulumu
yapilmis givenlik cihazlarinin dogru galistigindan emin olmak igin son

controller;

pargalarin kontrolleri ;

hareketi, ciddi yaralanmalara veya can ve mal zararlarina yol agabilir.

/
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Bataryalari (eger mevcutsa) ve akabinde gli¢ kablosunu (230Vac) islemciye baglayin ve
sensorlerin kendi kendine 6grenme islemine gegin : LS. Otomasyonlu sistemin iginden disina
gl¢ kablosunu nasil baglayacaginiz ile ilgili detayl bilgi icin, Sek.29 a bakin.

®

UYARI : Eger kapiyi geceleyin kontrol etmek icin herhangi bir opsiyonel cihaziniz yok
ise, KEY girisinin COM girisi ile kisa devreli olduguna emin olun (22 ve 23 terminalleri); aksi
halde otomasyonlu sistemi calistirmak miimkiin olmayacaktir; eger 3-4 nolu terminallerde
yiiklii “d” EN 13849-1 performans seviyesi ile uyumlu sensér yok ise, terminaller arasinda
kisa devre yapin; aksi halde otomasyonlu sistemi ¢alistirmak miimkiin olmayacaktir.

DGRENME PARAMETRELERI (LP) PROSEDURU

Ogrenme Parametreleri (LP) prosediirii, elektronik islemcinin, kapi agilisi ebatlari, kanatlarin
agirhklari ve agilis yoni gibi dnemli galigma verilerine ulagmasina izin verir.

UYARI: LP prosediriinii ¢alistirmadan once, kanatlarin kaymasina direng gosteren asiri bir
sirtinmeye yol agan herhangi bir engel olmadigindan emin olmalisiniz. Otomasyonlu
sistemin, kayma mekanizmasi ve hareket eden ve sabit parcalarin baglanti yerleri ile
etkilesimde olan tiim dahili mekanik parcalarini dikkatli bir sekilde kontrol edin, 6zellikle
kanatlarin kayma hareketine direng gosterebilecek hava sizdirmaz contalara veya firgalara ve
yuzey kilavuz raylara 6zen gosterin. Bunlarin atlanmasi, Griiniin bozulmasina veya bazi
parcalarin asiri yipranmasina yol agabilir.

Asagida gosterildigi gibi tuslar ve ekrani kullanarak LP prosedirini devreye

sokun (sek. 23.1):

1-  LP kodu belirene kadar ekranda +/- tuslarina basin, sonra ENT tusuna basin :
ekran kodu gosterecektir.-- ;

2-  ekranin bolimleri ddonmeye baslayana kadar ENT tusuna basih tutun (yaklasik 5
saniye); St kodu belirdiginde, islemci kanatlarin elle tamamen kapatilmasi igin 10
saniye bekleyecektir;

3-  prosediir devreye girecek ve otomasyonlu sistem parametrelerin dlgimuni
yapmak igin bir kag agilma kapanma hareketi yapacaktir (maks. 5); eger dogru bir

sekilde tamamlanirsa, prosediriin sonunda kanatlar tamamen kapanacaktir: eger
son pozisyonda kanatlar tamamen kapali degilse, 1. adimdan baslayarak LP

LS ve LP proseddrlerini tamamladiktan sonra, Dualcore islemcisi varsayilan parametrelerle
veya kurulum teknisyenince belirlenen son parametrelerle ¢alismaya hazirdir. islemcinin
tuslarini ve ekrani kullanarak ayarlari degistirmek mimkandir.

NOT: asagida gorildigi gibi, varsayilana don islemi yaparak islemcinin tim degerlerini
varsayilan ayarlara getirmek mimkandur:

1- Sd kodu ekranda gorilene kadar +/- tuslarina basin
2-  ENT tusuna basin : - - degeri gozikiir;

- /
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3- tekrar ENT tusuna basin ve 5 saniye basili tutun;
4-  ekran boélimleri ddnmeye baslayacaktir ve sonrasinda E6 mesaji belirecektir;
5- islemci parametreleri fabrika ayarlarina dénm{stdr;
6- kapinin galismasi igin gerekli veriyi temin etmek igin LS ve LP prosedirlerini

tekrar edin

Asagidaki tablodaki ayarlari degistirmek igin, asagidaki adimlari izleyin :

1- degistirilecek olan parametrenin numarasinigérintilemek igin +/- tuslarina
basin: 01 agilma hizi, 02 kapanma hizi, vs.;

2-  ENT tusuna basin: parametrenin mevcut degeri goziikecektir;

3-  +/-tuslarina basarak istenilen degeri secin ve secilen degeri onaylamak igin
ENT tusuna basin: deger islemci tarafindan kaydedilir;

4-  prosediri sonlandirmak igin ESC tusuna basin

NOT: ayarlama sirasinda tuglara 10 saniye boyunca hig basilmaz ise, islemci prosedirden
¢ikacak ve normal ¢alisma moduna ddnecektir.

Asagidaki tablo parametreleri ve ilgili ekran kodunu gostermektedir :

ID | Agiklama Ayar Vars.
01 | Agilma Hizi 20cm/s + 70cm/s ayarlama adimi 5¢cm/s. 60
02 | Kapanma Hizi 10cm/s + 40cm/s, ayarlama adimi 5cm/s. 20
03 |Bekleme Siiresi 0 - 60 saniye, ayarlama adimi 1 saniye 0
04 | Ezilme-engelleyici agma| 1 -9 (1 minimum, 9 maksimum) 9
05 | Ezilme-engelleyici kapama | 1 —9 (1 minimum, 9 maksimum) 7
06 | Kismi agilma ytizdesi Toplamda agilmanin yiizde 30 - 90’ 50
07 | Kanatlarin Yaklasma hizi| 3cm/s + 10cm/s ayarlama adimi 1cm/s. 5
08 | Hizlanma 5-30ayarlama adimi 1 24
09 |Yavaglama 5-20ayarlamaadimi 1 16
10 | Yaklagma 10cm - 40cm ayarlama adimi 1cm tiim degerlerin 20

degistirilmesi (agcilma =1/2 kapanma)
11 | Agilma limiti 0% - 50% ayarlama adimi 1%. Kanada gore 0

hareket limiti
12 | Kapr kapali tutma gici | 0 - 9 ayarlama adimi 1, 0 devre disi, 9 maksimum| 0
13 | Elektronik kilit tipi 0 Kullanilmiyor 1

1 Normal

2 Ters

3 iki durumlu

4 Yalnizca motor kapi kilidi KEY aktifken glvenli

iki durumlu
14 | Elektronik kilit veya 0 Kilit devre disi 1

motor kapi kilidi
mantigl

1 Kilit Tek Radarda aktif
2 Kilit 2 Radarda aktif
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3 Kilit 1 ve 2 Radarda aktif
Eger elektronik kilit secili degilse, kapi motor
tarafindan kitlenir

15 | Yardimci giris Ayari 0 Acil durum agilma
1 1 Ana Glvenlik Kilidi
2 Yardimci Guvenlik Kilidi
3 Kilit birakma geri besleme
16 | Yardimci giris Ayari 0 Acil durum agilma
2 1 Ana Givenlik Kilidi
2 Yardimci Guvenlik Kilidi
3 Kilit birakma geri besleme
17 | Yardimci gikis Ayari 0 Guvenlik kilidi
1 Kapi agik durumu
2 Kapi kapali durumu
3 Hata
18 | MultiMaster Adresi 0 MultiMaster yénetimiyok, 1 - 15
MultiMaster baglantilari igin tek anlaml adres
19 | Kanat agirhgi se¢imi 0 Kendi kendine 6grenme
1 kanat basina <50kg
2 kanat basina 50kg-100kg
3 kanat basina >100kg
20 | Baslangig 1 giris kutbu | 0 NA
INC
21 | Baslangig 2 giris kutbu | 0 NA
INC
22 | Terminal 17 giris | O NA
kutbu INC
23 | Kullanilmayan -
24 | Kullanilmayan -
25 | Terminal 18 giris | O NA
kutbu INC
26 | AuxIn 1 giris kutbu 0 NA
INC
27 | AuxIn 2 giris kutbu 0 NA
INC
28 | Tus girisi kutbu 0 NA
INC
29 | Aux Out cikis | O NA
kutbu INC
30 | Kullanilmayan -
31 | Kullanilmayan -
32 | ilk Giris Modu 0 iki durumlu
1 Tek durumlu
33 | Batarya Yonetimi 0 Batarya kullaniimiyor

1 Batarya normal kullaniliyor
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2 Batarya acil durum fonksiyonunda kullaniliyor
3 Batarya, kapasite kontroli ile glivenli modda
kullaniliyor

34 | Fotosel Yonetimi 0 Fotoseller kullaniimiyor 0
1 Fotoseller tek 1sin kullaniyor
2 Fotoseller iki 1sin kullaniyor

ATEHUKE: Anakartin EN16005 standartlarina uygun bir sekilde dogru olarak g¢aligmasi
icin, parametre 34, 0 degerine ayarlanmalidir. 1 veya 2 degerlerinin segilmesi, fotosellerin
dahili yonetim devrelerini ¢alistirir ve agilma ve kapanma sirasindaki giivenlik cihazlarinin
test prosediirlerini devre digi birakir. Bu sekilde islemci EN16005 standartlarina uymayan
sekilde calisacaktir. Eger parametre 34, 0 ‘dan baska bir degere ayarlanirsa, 6nemli bir
giivenlik fonksiyonu devre disi kalabilir ve kapilarin otomatik hareketi ciddi yaralanmalara
veya can ve mal zararlarina yol agabilir ve 6liimciil yaralar olusma riskini dogurabilir.

NOT: eger parametre 33, 0 degerine ayarlanirsa, batarya bos oldugunda ¢oklu-mantik anahtari
sinyal vermeyecektir. Bataryanin bos olduguna dair uyari sinyali almak igin, elektrik kesintisi
durumunda sergilenmesi istenen davranisa uygun bir sekilde degeri 0 harici bir deger segin.
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HATA BULMA

Hafiza veri gér.
Dualcore islemci ekrani, sistem tarafindan donanim yazilim versiyonu indirme, yapilmis olan
acllma kapanma sayisi, vs. gibi ¢alisma ve programlama sirasinda kaydedilen degerleri
gorintilemenize izin verir.
istenilen degeri gérmek icin, asagidaki adimlari izleyin :
1-  “In” kodu ekranda goriinene kadar +/- tuslarina basin, sonra ENT tusuna basin :
ekran 0 kodunu gosterecektir;
2-  kodlar(0, 1, 2, ...) arasinda istediginize gecis yapmak icin +/- tuslarina basin,
sonra ENT tusuna basin : asagidaki tablo her kodun anlamini géstermektedir;
3- ekran, degerin uzunluguna gore degisken bir ekran tipi kullanarak segilen
parametrenin degerini 20 saniye boyunca gosterecektir;
4-  ESC tusuna basin veya bir 6nceki meniiye dénmek icin 20 saniye bekleyin, bu
noktada ayni adimlari izleyerek baska bir parametreyi secebilir veya tekrar ESC tusuna
basarak segimden gikabilirsiniz;

~

Parametre Agiklama

0 Kullanici kontrol birimi yaziim versiyonu

1 Guvenlik kontrol birimi yazilim versiyonu

2 Kaydedilen otomasyon sisteminin tipi: CO, C1, ...

3 Hareketteki toplam kitle agirligi : PO (0-100kg); P1 (100-200kg); P2 (200-
300kg)

S

Islemci tarafindan yapilan toplam agilis-kapanis sayisi

Kurulan sensorlerin ayari: LS prosediiriinu agiklayan paragraftaki S
kodlarinin tablosuna bakin

TEHLIKE: hareketteki toplam kiitle agirlig, tek bir kanadin tek kanat kurulumundaki
ve ¢ift kanat kurulumlarinda her iki kanadin birlikte agirligi anlamina gelmektedir

TEHLIKE: Islemciye kaydedilen parametrelerin 6zelliklerinin, basta kanatlarin agirhg,
otomasyonlu sistemin tipi ve mevcut sensorlerin ayarlari olmak lizere sistemin karakteristik
ozellikleri ile uyum sagladigina emin olun.

Diizenli ¢calisma

Dualcore islemci ekrani, hatalarin ve arizalarin kolaylikla saptanabilmesi igin ¢alisma
durumu ile ilgili bilgi saglar.

Normal kullanim sirasinda, ekran asagidaki bilgileri gésterir
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Sinyal Agiklama
Sabit OP Kapi Agik
Yanip S6nen OP Kapi agiliyor
Sabit CL Kapi kapali
Yanip Sénen CL Kapi kapaniyor
Sabit St Guvenlik sensorlerinin miidahalesi veya engel sebebiyle kapi

durdu

Koruma devresi hatalari

Uyari

Agiklama

F8 Yanip Sénlyor

Glvenlik kontrol birimi ile iletisim hatasi, yalnizca kapi sabitken
aktif uyan

F8 hatasl,

Basl. Hata durumlari

Asagidaki hata mesaji, sistem baslatilirken bir hata oldugunu gosterir:

kisa bir sire sonra otomatik olarak ¢oziilmez ise, iletisim sisteminin igindeki
islemcide, iki mikroprosesor arasinda veya motorun acil durum gii¢ kesme sisteminde olasi
bir dahili hata oldugunu gosterir. Eger problem devam ederse, islemciyi degistirin.

Uyari

Aciklama

E1 Yanip Sénlyor

Kapi parametresi alma hatasi, LP prosediiriinQ takip edin

E5 Yanip Sénlyor

Ana bellek karti takili veya ayarl degil hatasi

calisaniyla degistirin.

E1 hatasini ¢6zmek icin, kilavuzun Ogrenme Parametresi bélimiinde tarif edilen prosediirii
izleyin. E5 hatasi igin, ana bellek kartinin dogru bir sekilde takildigindan emin olun veya

Uyari

Agiklama

E7 Yanip Sonuyor

Guvenlik fonksiyonu midahale hatasi, detaylara bakiniz

E8 Yanip Sénuyor

Motor veya enkoder baglanti hatasi, elk. sebekesini kontrol edin

E9 Yanip Sénuyor

Kapi hareketi sirasinda glivenlik kontrol birimi ile iletisim hatasi

belirtmektedir.

E7 kodu, kapinin glivenlik nedenleriyle durmasini saglayan gilivenlik islemcisinin dahili bir arizasi
oldugunu gosterir. Asagidaki tablodaki numerik kodlarla yanan kod, problemin kaynagini

Sinyal

Agiklama

-2 Yanip Sénlyor

Kullanici kontrol birimi ile iletisim hatasi

\
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-3 Yanip Sonlyor

Guvenli kapamanin devreye alinmasini takiben ters ¢alisma hatasi

-4 Yanip Sonlyor

Guvenli agilmanin devreye alinmasini takiben durma hatasi

-5 Yanip Sénlyor

Motor kontrol asiri yiik hatasi

-6 Yanip Sonlyor

Motor kontrol giivenlik hatasi

-7 Yanip Sénlyor

Glvenlik fonksiyonu veri yonetimi CRC hatasi

Eger problem devam ediyorsa, islemciyi degistirin.

E9 hatasl, gegici sebep F8 sebebiyle olusmus kalici bir hatayi belirtmektedir. Eger
problem devam ediyorsa, islemciyi degistirin.

ACMA/RESET/TESLIMAT

Dualcore islemcisi agilirsa veya reset atilirsa, ekran asagidaki bilgileri gosterir :

- Kullanici kontrol birimi yazilm versiyonu (yardim isteyeceginizde 6nemli bir

bilgi)

- Kullanilan kontrol biriminin tipi C0..C3 (ref. asagidaki tablo)
- Guvenlik kontrol biriminin yazilim verisyonu (yardim isteyeceginizde 6nemli

bir bilgi)
- Yonetilen sensorlerin kodlari SO..SF (ref LS prosedtr tablosu)
Uyari Agiklama
co 100kg+100kg (LH100)’e kadar kanatlari olan otomasyonlu sistem
C1 140kg+140kg (LH140) ‘e kadar kanatlari olan otomasyonlu sistem

Kurulum tamamlandiktan sonra veya reset prosedirini takiben, eger bir segici ylklendiyse
bundan segilen mantigin bir segicisi yok ise otomasyonlu sistem, gift sensér mantigi (giris/gikis)
ile galismaya hazirdir.

Otomasyonlu sistemin aliminyum kapagini, ¢ikarmak igin izlediginiz adimlarin tersini
yaparak kapatin. Kapagi tutan iki vidanin iyice sikildigindan emin olun. Otomasyonlu sistem
kurulumunu bitirmeden 6nce, kayan kapilarin Gzerine gerekli uyari etiketlerini yapistirmayi
unutmayin. Misteriye riniin teknik dokiimanlarini sunmayi unutmayin.
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