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Genel

Bu panjur ve tente tlip motorlari asagidaki 6zelliklere sahip ylksek kalitede trtnlerdir:
* Tente sistemlerinde kullanilmaya optimum uygunluk
= Tente ve kis bahcesi golgelendirmelerine uygun. "+" tipleri kasetli tenteler icin 6zel olarak tasarlanmistir
» Radyo sinyali ile tekil, gruplu ve merkezi kontrol islevine sahiptirler
» Saltere veya role kumandasina kablosuz baglanti
* Motor ve verici basit bicimde birbirine uyarlanabilir
« Son pozisyonlar verici tizerinden basitce ayarlanabilir
 Stopersiz kullanim imkani (disar1 noktasi iceri noktasina)
« Istendigi gibi secilebilen iki ara pozisyonun ayarlanma olanagi
» Radyo sinyali ile esnek gruplandirma, istendigi zaman montaj calismasi gerektirmeden degistirilebilir

» Entegre memo fonksiyonu iki defaya kadar gunlik tekrarlamali anahtarlama zamaninin basit bicimde programlanmasina olarak
saglar.

« Stoper kullanildiginda akill elektronik sistem ile son pozisyonlarin otomatik algilanmasi

« Son pozisyonlarin sonradan ayarlanma zorunlulugu bulunmamaktadir: Bir stoper sistemi kullanildiginda tentenin degisiklikleri
otomatik olarak dengelenir.

+ Onemli 6lguide diisiiriiimiis stoper ve dolayisi ile tente yiikii
 Sistemin ve motorun koruyucu igletimi kullanim émrtna uzatir

+ Takilabilir baglanti kablosu igin

Cihazin kurulumunda ve ayarlanmasinda litfen bu montaj ve isletme talimatini dikkate alin.
Uretim tarihi seri numarasinin ilk dért rakamindan anlagilir.

1 ve 2 sayilan yili ve 3 ve 4 sayilari da takvim haftasini belirtilir.

Ornek: 2020 yilinda 34 takvim haftasi

Seri No.: 2034XXXXX

Piktogramlarin aciklamasi

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

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

Kullanima yonelik 6nerilere ve diger yararli bilgilere isaret eder.

1

Garanti

Bu talimatimiza ve diger direktiflerimize aykiri olarak yapilan yapisal degisiklikler ve hatali kurulumlar kullanicilarin bedenine ve
sagligina ciddi zararlar verebilir, 6rnegin ezilmelere yol acabilir, bu nedenle yapisal degisiklikler yalnizca bizimle gorisuldikten ve
onayimiz aldiktan sonra yapilabilir ve 6zellikle mevcut montaj ve isletim talimatindaki direktiflerimiz mutlaka dikkate alinmahdir.
Urtinlerin, 6ngériilmis kullanim amaci diginda kullanimlarina miisaade edilmez.

Uriin imalatgisi ve montajci, triinlerimizin kullanimi sirasinda — 6zellikle Griniin imalati, kurulumu ve misteri danigmanhg
bakimindan - butiin gerekli yasal ve resmi yonetmeliklerin, 6zellikle de ilgili giincel EMV-ydnetmeliklerinin 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.
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Amacina uygun kullanim

Bu montaj ve igletme talimatinda tanimlanan tiip motor tipi tente sistemleri ve kis bahc¢esi golgelendirme sistemleri igin
tasarlanmistir.

Birbirine bagh sistemlerde kullanim ancak buttin kismi sistemler senkronize hareket ediyorsa ve eszamanl olarak son pozisyonlara
ulasiyorsa mumkundur.

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 panjur uygulamalarinda sadece bu uygulama icin tasarlanan tip motor tiplerini kullanin.

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

Bu tip motor tipi patlama tehlikesi bulunan alanlarda kullanilamaz.

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

Baska tur uygulamalara, kullanimlara ve degisikliklere kullanici ve tGgtinci sahislarin korunmasina yonelik giivenlik 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 davraniglardan
kaynaklanan hasarlardan dolayr motor Ureticisi sorumluluk tGstlenmez.

Takilabilir baglanti kablosunun takilmasi ve sokiilmesi

Dikkat
A Baglanti kablosunu monte etmeden / s6kmeden 6nce gerilimi kesin.

Takilabilir baglanti kablosunun takilmasi

035/045/058 Gerilimsiz baglanti kablosunu motor basina, motorun kavrama
j ucu isitilir bicimde kavrama yapincaya kadar takin. Gerekiyorsa

itmek igin uygun bir diiz tornavida kullanin. Tornaviday: fiste
ongorilen iki oluktan birine yerlestirin.

) / Kilittenme olup olmadigini kontrol edin.

1 =Kavrama ucu

Tiuip motorlara ait takilabilir baglanti kablosunun sékiilmesi

235 Uygun bir diiz tornaviday! kavrama ucu ile kavrama dili arasinin
ortasina sonuna kadar yerlestirerek kavrama dilinin figteki
kavrama ucunu serbest birakmasini saglayin.

Bu durumda baglanti kablosunu diiz tornavidayla birlikte disar
cekebilirsiniz.

A = Kavrama dili




045/058 Uygun bir duiz tornaviday! kavrama kolunun oluguna sonuna
kadar yerlestirerek kavrama kolunun figin kavrama ucunu
serbest birakmasini saglayin.

Bu durumda baglanti kablosunu diz tornavidayla birlikte digari
cekebilirsiniz.

A = Kavrama kolu

Montaj

Motorun montaiji

ikaz
Motorun tahrik edilen parcaya baglanmasi icin sadece motor iireticisinin giincel iiriin
katalogunda bulunan mekanik aksesuar bilesenleri kullanilmahdir.

Montaj elemani montaj galismasina baslamadan dnce duvarin veya motorize sistemin mukavemetini (motor torku arti panjurun/
tentenin agirligr) 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 alinmaldir. Liitfen bu talimatin
ekinde bulunan baglanti bilgilerini baglantilari yapacak olan elektrik teknisyenine verin.

7z Motor basini (1) ve duvar montaj braketini (2) dlcerek ne kadar yanal yere (M) gereksinim oldugunu
F .......................... 1 | | belirleyin. Kutunun ic uzunlugu (X) eksi, yanal yer gereksinimi (M) ve karsi yatak (G) sarim borusunun
M| )L( |G| | | uzunlu@unu (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.

Gecme pimin montaji ve sdkiilmesi

945, 958

itildiginde gecme pim (2) otomatik olarak kavrama yapar ve kilitlenir. Gegme pimi (2) gikarmak igin
emniyet sacini (1) yukari itin ve gecme pimi (2) gcekerek cikarin.

Motor adaptoriintin takilmasi ve sokiilmesi

Halkanin ruimana monte edilmesi

Emniyetli motor adaptoriiniin motor tahrik milinden
sokiilmesi




Motorun sarim borusuna monte edilmesi

Profilli borularda:

Cesitli sarim borusundaki oluk genisliklerinin toleranslarini, bazi motor adaptdrlerinde, motor
adaptorind baska bir oluga cevirerek dengelemek mimkunddr. Bu oluklar farkli 6lgtlere sahiptir ve
motorun tam yerine monte edilmesini saglarlar.

- %y —_— Yuvarlak borularda:
N Rulman kamini (X, Y) 6lctn. Rulman kaminin mil Gzerine gegirilebilmesi icin, motorun bulundugu
X taraftaki boruyu aralayin. Rulman kami ile boru arasinda bosluk olmamalidir.

Yuvarlak borularda torkun givenli bicimde aktarilabilmesi icin motor adaptdrinin boruya
vidalanmasini tavsiye ederiz (asagidaki tabloya bakin).

ikaz! Sarim borusunda delik acarken kesinlikle tiip motorun bulundugu bélgede delik agmayin!

Motor buyuklugu Adaptor Tork Tespit vidalarn
[mm] maks. [Nm] (4 adet)
@ 35-@ 45 Hepsi 50'ye kadar Sac vidasi
J4,8x9,5mm
258 Aliminyum adaptor 120'ye kadar Goémme bagl vida
M8 x 16 mm
758 Basincli dokim adaptor 120'ye kadar Sac vidasi
@6,3x 13 mm

Karsi yatagin da sarim borusu ile vidalanmasini tavsiye ederiz.

ikaz
Motor, panjur borusunun icine gecirilirken motora cekicle vurulmamali ve sarim borusunun
lizerine diisecek sekilde birakilmamalidir!

varsa, uygun olugu secin ve halkayi (1) rulmana itin.

1 — 2 Tup motoru, ilgili halka (1) ve motor adaptori (2) ile birlikte monte edin. Halkanin cok sayida olugu
L e

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, tlip 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.

Baglanti kablosunun désenmesi
DD Baglanti kablosunu tiip motora dogru ytikselen bicimde ddseyin ve sabitleyin. Baglanti kablosu sarim

alanina uzanmamalidir. Keskin kenarlari kapatin.

-

Eger varsa, dis kisimda bulunan anten kesinlikle kisaltiimamalidir veya hasar gérmus olmamaldir ve
sarim alanina uzanmamalidir.

A\ Dikkat! Hasar gérmiis veya kisaltilmis bir antende sebeke gerilimi mevcut olabilir. Temas
durumunda hayati tehlike s6z konusudur! Anteni hasarl tesisler derhal sebeke beslemesinden
kesilmeli ve onarilmahdir.




Calistirma

Sembollerin aciklamasi

A iceri siirme tusu
B STOP tusu
\ 4 Disari hareket tusu
o Tanitim tusu (vericide)
@ X Alici bir veya birkac kez "klack” sesi veya "sallanma"” ile onaylar
1 = Dénme yonii salteri
1 2 = Sinyal salteri
2
—

lkaz

Tiip motorlar kisa siireli calisma icin tasarlanmigstir. Takili bulunan termik koruma salteri tiip
motorun asin dlciide iIsinmasini dnler. ilk calistirma sirasinda (uzun tenteli veya uzun siireli
calistirma) termik koruma salterinin devreye girmesi s6z konusu olabilir. Bu durumda
motorun calismasi durdurulur. Kisa bir soguma siiresinin ardindan sistem tekrar calismaya
hazir duruma gelir.

Bekleme siiresi, ancak motor sicakhgi ortam sicakligina kadar diistiigiinde sona erer.
Termik koruma salterinin arka arkaya devreye girmesini dnleyin.

Tuip motorun baglanmasi
230V AC / 50 Hz @ P 9
] Tap motoru gerilim kaynagina baglayin.
1
N \ \ e 2
2
L1 ms N8 (N0 m— 3
4
PE s \ \ S —— |
1 = Mavi 3 =Siyah
2 = Kahverengi 4 =Yesil-Sari
Tiuip motorun tanitima hazir konumuna getirilmesi
Gerilimi acarak tiip motorun tanitima hazir konumuna getirilmesi
= Gerilimi acin.
> Tup motor 3 dakikaligina tanitima hazir konumuna gecer
()

Birden fazla tiip motorun paralel olarak baglanmasi gerektiginde, gerilim acildiktan sonra
sinyal salterini dis pozisyona itmek suretiyle tiip motorlardan birini tanitima hazir
konumundan cikarma olanagina sahipsiniz.
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— — Tiip motorun sinyal salteri ile taniima hazir konumuna getirilmesi
A A
Sinyal salterini ic pozisyona itin. E§er sinyal salteri zaten bu pozisyonda ise, salteri
Y :l Y :l disari itin ve sonra tekrar ic pozisyona itin.
‘+ | > Tip motor 3 dakikaligina tanitima hazir konumuna gecer

Akilli kurulum ydnetimi
Otomatik son pozisyon ayarindan sonra kurulumun sonlandiriimasi

Her son pozisyona 3 kez gidildikten sonra motor son pozisyon ayarini kalici olarak bellege alir. Bundan sonra kurulum iglemi
tamamlanir. Bir son pozisyon bir nokta tizerinden ayarlandiginda, bu hemen kalici olarak alinir.

Son pozisyonlar statii endikatorii (ESI)
Kisa sureli durdurma ve hareketlerle ilgili hareket yontinde henliz son pozisyona ulasilmadigi anlamina gelmektedir.

Ana vericinin tanitilmasi

() 3s @2 Tanitima hazir konumunda tanitim tusuna 3 saniye sure ile basin.
X

= Tup motor onaylama yapar.

> Bununla tanitim iglemi tamamlanir.

hd Alicida bir verici tanitilmigsa, tanitim tusuna 10 saniye siire ile basin.

Donme yonii diizeninin kontrolii

hd Donme yoniinuin degistirilmesi sadece hicbir son pozisyon ayarlanmamissa miimkiindiir.

Do6nme yonu degistirme icin cok sayida segenek vardir:
* Donme yonu salteri izerinden déonme yonu degistirme

» Anaverici Uzerinden donme yonu degistirme

Donme yonii salteri lizerinden donme yonii degistirme

A veya ¥ tusuna basin
= Tente istenilen yone hareket eder

= D6nme yoni diizeni OK.

Tente yanlis yone hareket ederse, donme yonu duzeni degistiriimelidir. Asagidaki islem adimlarini uygulayin:

1 = Donme yonu salterini (1) karsi pozisyona itin.
<+—1 = Donme yonu diizeni degistirilmistir.
= :l > Donme yonu diizenini bir kez daha kontrol edin.
1—p

10 -tr



Ana verici lizerinden dénme yoniu degistirme

A veya ¥ tusuna basin.
= Tente istenilen yone hareket eder.

= Do6nme yonu diizeni OK.

Tente yanlis yone hareket ederse, donme yonu duzeni degistiriimelidir. Asagidaki islem adimlarini uygulayin:

®+A+Y 3 Once tanitim tusuna basin ve daha sonra 3 saniye icinde buna ek olarak A ve ¥
3s X tusuna 3 saniye sure ile basin.

> Tup motor onaylama yapar.

Dénme yoni dizenini bir kez daha kontrol edin.

Son pozisyonlarin ayarlanmasi

i Son pozisyonlarin ayari sadece ana verici iizerinden yapilabilir. Donme yonii diizeni uyumliu

olmalidir. Son pozisyon ayarinda tiip motor totman isletmesi ve son pozisyonlar statu
endikatoriinde (ESI) hareket eder. Disari siirme son pozisyonu daima daha dnce
programlanmalidir. Tiip motor disari/iceri hareket ederken bir engel nedeniyle zamanindan

once durursa, disar ve iceri hareketle bu engeli gidermek ve yeniden iceri/disari hareketle
istenen son pozisyonun ayarlanmasi miimkiindiir.

Son pozisyon ayari icin cok sayida secenek vardir:
 Disari noktasi iceri noktasina
» Disari noktasi iceri dayamaga
» Otomatik kurulum

TUlp motor son pozisyon ayari yapilirken istenilen son pozisyondakendiliindendurursa, 3 kez daha bu noktaya gidildiginde
ayarlama islemi tamamlanmis demektir.

Disari noktasi iceri noktasina

i Bu son pozisyon ayarinda panjur/tente uzunlugu dengelemesi yapiimaz.

v istenen disari son pozisyona hareket edin.
‘ + v 1 Once tanitim tusuna basin ve daha sonra 3 saniye icinde disari hareket tusuna basin
X ve her iki tusu da basili tutun.
= Tup motor onaylama yapar.
A Daha sonra istenen iceri son pozisyona hareket edin.
‘ + A 1 Once tanitim tusuna basin ve daha sonra 3 saniye icinde igeri hareket tusuna basin ve
X her iki tusu da basili tutun.

= Tip motor onaylama yapar.

> Son pozisyonlarin ayar islemi tamamlanmustir.

BECKER 11-
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Disari noktasi iceri dayamaga

\4

istenen disari son pozisyona hareket edin.

o+V @1)(

Once tanitim tusuna basin ve daha sonra 3 saniye iginde digari hareket tusuna basin
ve her iki tusu da basili tutun.

= Tup motor onaylama yapar.

A

Daha sonra iceri daimi olarak bulunan stopere dogru hareket edin.

= Tup motor kendiliginden durur.

> Son pozisyonlarin ayar islemi tamamlanmustir.

Ek fonksiyon olarak stoper islevinin ana verici ile degistirilmesi
Teslim edildiklerinde @35 tipindeki motorlar distrilmus stoper islevine ve @45 ile @58 tipindeki motorlar ise ylukseltiimis stoper

islevine sahiptir.

Stoper islevini degistirmek icin su islem adimlarini uygulayin:

esnasinda degistirilebilir.

i Stoper islevini ayarlamak icin son pozisyon "stopere iceri” ayarlanmalidir. Stoper islevi stopere ilk 3 hareket

A

Tente sistemini iceri hareket ettirmek icin iceri hareket tusuna basin ve tusu basili
tutun.

A+©

iceri hareket esnasinda tiip motor stoperde kendiliginden kapanincaya kadar ek

olarak tanitim tusuna basin ve onaylama islemi tamamlanincaya kadar her iki tusu da
basili tutun.

Tldp motor onaylama yapar.
1x sallanma = Dustiriimus stoper islevi

2x sallanma= Yikseltilmis stoper islevi

Ayarlanan son pozisyonlarin degistirilmesi

1 Ayarlanan son pozisyonlarin degistirilmesi sadece ana verici iizerinden yapilabilir.

1) Hareket araliginin kisaltilmasi (istenen son pozisyon miimkiin olan hareket alani icinde)

A/V

istenen son pozisyona hareket edin.

®+A @1)(

veya

o+V

Simdi de 6nce tanitim tusuna basin ve 3 saniye icinde de buna ek olarak digari
hareket icin ¥ tusuna veya iceri hareket icin A tusuna basin ve her iki tusu basili tutun.

= Tup motor onaylama yapar.

> Yeni son pozisyon bellege alinmstir.
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2) Hareket araliginin genisletilmesi (istenen son pozisyon miimkiin olan hareket alani disinda)

ikaz
Son pozisyonlar tek tek veya her iki son pozisyon silinirken ayarlanmis bulunan biitiin
fonksiyonlar (ara pozisyon I, ara pozisyon Il) birlikte silinir.

A / v Hareket araligini genisletmek istediginiz ydndeki son pozisyona hareket edin.
. + . 2 Once tanitim tusuna basin ve daha sonra 3 saniye iginde STOP tusuna basin ve her iki
X tusu da 10 saniye sure ile basih tutun.

= Tup motor onaylama yapar.

> Son pozisyon silinmistir.

A / \ 4 Istenen son pozisyona hareket edin.
. -+ A 1 Simdi de 6nce tanitim tusuna basin ve 3 saniye icinde de buna ek olarak disar
X hareket icin ¥ tusuna veya iceri hareket icin A tusuna basin ve her iki tusu basili tutun.
veya
= Tdp motor onaylama yapar.
®+V

> Yeni son pozisyon bellege alinmstir.

Son pozisyonlarin otomatik kurulumla 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 gergeklesir.
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 endikatori (ESI)
Kisa sureli durdurma ve hareketler, ilgili hareket yontinde heniliz son pozisyona ulasilmadigi anlamina gelmektedir.

Son pozisyonlarin ayarlanmasi
Son pozisyon ayari icin ¢cok sayida secenek vardir:

 Start noktasi disari stopere iceri
« Otomatik nokta disari stopere iceri (sadece mafsalli tentelerde)

= Bu tiip motorlar kisa siireli calisma (isletme tiirii; bakiniz: Teknik veriler) icin tasarlanmistir.

1 Tentelerin hareket dongii sayisi sarim borusu capi ve tente disari hareket uzunlugu ile
belirlenir.
Motorun hareket siiresi, motor bir 6nceki isletme sonunda tam olarak sogumamissa,
kisalir.

Start noktasi disari stopere iceri

Iceri hareket ‘ w\ v Disari hareket

v Tente sistemini istediginiz dis noktaya kadar hareket ettirin. Bu pozisyon, igeri son pozisyondan en azindan
2,5 sarim borusu capi kadar uzakta olmaldir. Bu agamada noktanin dizeltiimesi mimkuindur.

A Daha sonra tente sistemini hic ara vermeden, tiip motor kendiliginden duruncaya kadar hareket ettirin.

Kurulum tamamlanmistir, elektronik limit switch son pozisyonlari bellege almistir. Son kontrol igin her iki son
pozisyona bir kez daha gidin.

Son pozisyonun guvenli bicimde algilanmasini ve tente sisteminin bu pozisyona tam olarak gitmesini
saglamak tizere tlip motor kurulum esnasinda kumasi biraz daha ylksek bir gicle ceker.

=
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Otomatik nokta disari stopere iceri (sadece mafsalli tentelerde)

ikaz
Kumasin sarim borusuna ters sarilmamasina dikkat edin.

iceri hareket ‘ “m\ v Disari hareket

v Mafsall tenteyi, mafsal kolu buttinuyle digan cikacak ve kumas mafsal kolu tizerinde gevsek bicimde
duracak dlcude disari hareket ettirin.

A Daha sonra masfalli tenteyi hic ara vermeden, tiip motor kendiliginden duruncaya kadar hareket ettirin.

Kurulum tamamlanmistir, elektronik limit switch son pozisyonlari bellege almistir. Son kontrol igin her iki son
pozisyona bir kez daha gidin.

Son pozisyonun guvenli bicimde algilanmasini ve tente sisteminin bu pozisyona tam olarak gitmesini
saglamak tizere tip motor kurulum esnasinda kumasi biraz daha yiksek bir gticle ceker.

Son pozisyonlarin silinmesi

ikaz
Son pozisyonlar tek tek veya her iki son pozisyon silinirken ayarlanmis bulunan biitiin
fonksiyonlar (ara pozisyon I, ara pozisyon ll) birlikte silinir.

1

Ayarlanan son pozisyonlarin silinmesi sadece ana verici lizerinden yapilabilir.

Son pozisyonlarin tek tek silinmesi

AV Silmek istediginiz son pozisyona hareket edin.
‘ + . 2 Once tanitim tusuna basin ve daha sonra 3 saniye icinde STOP tusuna basin ve her iki
X tusu da 10 saniye sire ile basili tutun.

10s
= Tup motor onaylama yapar.

> Son pozisyon silinmistir.

Her iki son pozisyonun silinmesi

i Eger ayarlanmislarsa ek fonksiyonlar da birlikte silinir veya teslimat durumuna resetleme
yapilir.

A /v Tenteyi son pozisyonlar arasinda hareket ettirin.
. + . 2 Once tanitim tusuna basin ve daha sonra 3 saniye icinde STOP tusuna basin ve her iki
X tusu da 10 saniye sure ile basil tutun.

10s
= Tup motor onaylama yapar.

> Son pozisyonlar silinmistir.
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Ara pozisyonlar | + 1l
°

1 Ara pozisyonlar | + ll, iki son pozisyon arasinda panjur pozisyonunun istendigi gibi

secilebildigi pozisyonlardir. Her hareket tusu bir ara pozisyonun atanmasini saglar. Bir ara
pozisyon ayarlanmadan 6nce her iki son pozisyonun ayarlanmis olmasi gerekir.

Istenen ara pozisyonun ayarlanmasi/degistirilmesi

A / v Panjuru/tenteyi istenen ara pozisyona getirin.
. + A 1 Simdi de 6nce STOP tusuna basin ve 3 saniye icinde de buna ek olarak istenen
X hareket tusuna basin ve her iki tusu da basili tutun.
veya
= Tup motor onaylama yapar.
H+Vv
> Ara pozisyon bellege alinmistir.

Istenen ara pozisyona gitme

ox A Istenen ara pozisyon tusuna bir saniye icinde 2 kez basin.
veya > Panjur hareket tusuna atanmis ara pozisyona hareket eder.
2x V

Istenen ara pozisyonunun silinmesi

2x A Panjuru silinecek ara pozisyona getirin.
veya
2x V
. + A 2 Simdi de 6nce STOP tusuna basin ve 3 saniye icinde de buna ek olarak ara pozisyona
X atanmis tusa basin ve her iki tusu da basil tutun.
veya
= Tup motor onaylama yapar.
H+Vv
> Ara pozisyon silinmistir.

Diger vericilerin tanitilimasi
[

1 Ana verici yaninda daha 15’e kadar baska verici tiip motora tanitilabilir. Bir giines-riizgar-

sensor sinyali tanitilmadan 6nce son pozisyonlarin programlanmis olmalari gerekir.

.35 @1)(

Tanitilmis bulunan ana vericinin tanitim tusuna 3 saniye sire ile basin.

= Tup motor onaylama yapar.

.35 @1)(

Simdi de tiip motorun tanimadigi yeni vericinin tanitim tusuna 3 saniye sire ile basin.

Bu yolla tiip motorun yeni verici icin tanitima hazir konumu 3 dakika sure ile aktif hale
gelir.

= Tup motor onaylama yapar.

‘35 @2)(

Simdi de yeni olarak tanitilacak vericinin tanitim tusuna bir kez daha 3 saniye stre ile
basin.

= Tup motor onaylama yapar.

> Yeni verici tanrtilmistir.

))
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Vericilerin silinmesi

Vericilerin tek tek silinmesi

d Tanitilmis bulunan ana verici silinemez. Sadece iizerine yazilabilir (Bakiniz: Ana vericinin
tanitilmasi [» 10]).

Qs @ ™ Ana vericinin tanitim tusuna 3 saniye siire ile basin.
= Tup motor onaylama yapar.

Qs @ 1% Simdi de silinecek vericinin tanitim tusuna 3 saniye sire ile basin.
= Tup motor onaylama yapar.

‘ 10s @ZX Daha sonra silinecek vericinin tanitim tugsuna bir kez daha 10 saniye sire ile basin.
= Tup motor onaylama yapar.

> Verici tlip motordan silinmistir.

Biitiin vericilerin silinmesi (ana vericinin disinda)

[ ] 3s @ 1 Ana vericinin tanitim tusuna 3 saniye siire ile basin.
X

= Tup motor onaylama yapar.

. 3s @ 1 X Ana vericinin tanitim tusuna bir kez daha 3 saniye sire ile basin.

= Tup motor onaylama yapar.

® 0 @ZX Ana vericinin tanitim tusuna bir kez daha 10 saniye siire ile basin.

= Tup motor onaylama yapar.

> Butin vericiler (ana verici haric) alicidan silinmistir.

Ana vericinin lizerine yazma
Ana vericinin tizerine yazilma icin 2 olanak vardir:

» Gerilimi acarak tlip motorun tanitima hazir durumuna getirilmesi

= Tup motorun sinyal salteri ile tanitima hazir durumuna getirilmesi

Gerilimi acarak tiip motorun tanitima hazir durumuna getirilmesi

i Yeni ana vericinin sadece istenen tiip motora tanitilimasi icin, ayni gerilim kaynagina bagh

bulunan biitiin tiip motorlan tanitima hazir konumundan cikarmaniz gerekir. Gerilimi tekrar
actiktan sonra bu tiip motorun vericisi ile bir hareket veya stop komutu verin veya sinyal

salterini iceriden disari hareket ettirin. Eger sinyal salteri zaten bu pozisyonda ise, salteri
iceri itin ve sonra tekrar dis pozisyona itin.

Tup motorun gerilim beslemesini kapatin ve 5 saniye sonra tekrar acin.
230V AC / 50 Hz @ P ¢ P Y ¢
1 = Tup motor 3 dakikaligina tanitima hazir konumuna gecer.
—
N \ \ e 2
2
L1 s (N8 (N m— 3
4
PE e \ \ S |
1 = Mavi 3 =Siyah
2 = Kahverengi 4 =Yesil-Sari
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.105

@ 2X Simdi de yeni ana vericinin tanitim tusuna 10 saniye sire ile basin.

= Tup motor onaylama yapar.

> Yeni ana verici tanitiimigtir ve eski ana vericinin tzerine yazilmigtir.

Tiip motorun sinyal salteri ile tanitima hazir durumuna getirilmesi

i)

— Sinyal salterini ic pozisyona itin. E§er sinyal salteri zaten bu pozisyonda ise, salteri
= digari itin ve sonra tekrar i¢ pozisyona itin.
_'_ :l = Tup motor 3 dakikaligina tanitima hazir konumuna gecer.

.105

= Tup motor onaylama yapar.

@ 2X Simdi de yeni ana vericinin tanitim tusuna 10 saniye sure ile basin.

> Yeni ana verici tanitiimistir ve eski ana vericinin tzerine yaziimigtir.

Tek iglevli bir tugla yerinden kumanda

hd Sadece tek islevli tus (kapayici) kullanin. Her tusa sadece bir motor baglayin. Tiip motor ve
1 tus arasindaki kablo uzunlugu 20 m’yi asmamabhdir.
Tusa, sebeke gerilimi acildiktan sonraki ilk 5 saniye icinde basilmamalidir.

(('))

zr

PE

Tus (kapayicl)

Baglanti

1= Siyah

2 = Kahverengi

3 = Mawvi

4 =Yesil-Sari

Tus komutlari

Kumanda, "karsi yon stop'ta hareket-stop-hareket”
anahtarlama serisinde yapillir.

<1 saniye

Kilittemeye hareket

>1 saniye

Totmann igletmesine hareket

Cift basma <1
saniye

Ara pozisyona hareket (her ikisi de
programlanmigsa, degisken olarak)

BECKER
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Hareket zamanlarinin programlanmasi ve silinmesi

Hareket zamanlarinin programlanmasi

d Bu fonksiyon sadece Becker Kontrol Programi Centronic’in "MemoControl” vericileri ile
miimkundiir.

Bu tip motor bir iceri ve bir disari hareket icin birer anahtarlama zamanini bellege alabilir.

"Saat” suirglilii salter konumunda iceri veya disar hareket her 24 saatte bir otomatik olarak tekrarlanir.

Manuel/Otomatik strgull salter konumu anahtarlama zamaninin programlamasinda bir 6nem tasimaz. Daha dnce bellege alinmis
anahtarlama zamanlarinin Gzerine yazim yapilr.

1. Disari hareket zamaninin programlanmasi icin tlip motor tst son pozisyonda ve iceri hareket zamaninin ayarlanmasi igin de alt
son pozisyonda olmalidir.

Otomatik hareket komutunun yerine getirilmesinin istendigi zamana kadar beklenmelidir.

istenen zamanda ilgili yon tusuna basiimali ve tiip motor yaklasik 6 saniye sonra kisa siire durup son pozisyona hareket
edinceye kadar tus basil tutulmalidir.

4. YOn tusu birakilmahdir.
Tup motor bu hareket yonune ait glincel zamani bellege almigtir.

Hareket zamanlarinin silinmesi

i Silme isleminde daima iki hareket zamani silinir.
iceri ve disari hareket zamanini silmek igin STOP tusuna 10 saniye siire ile basin. Onaylama tiip motorun bir "Klack-Klack" sesi ile

yapilhr.
Hareket zamanlari silinmigtir.

Engel algilama

Dikkat
Motorun engel algilama fonksiyonunun kisisel giivenlik olarak kullanilimasina izin yoktur. Bu
fonksiyon sadece ve 6zellikle tente sistemlerini hasarlara karsi koruma amaciyla

tasarlanmigtir.

Dogru ve kusursuz olarak monte edilmis bir motor engelleri veya kumastaki arizalari algiladiginda durur ve engeli agsmak igin ikinci
bir deneme yapar. Bu miimkiin olmazsa motor iiciincii denemeden sonra kapanir. ilgili son pozisyona gitmek iizere baslatilan
hareket denemelerinin toplam sayisi 10 ile (cok sayida engele dagitiimistir) sinirhdir.

Tersinme kesilirse sonraki komut sadece tersinme yoniinde mimkundur. Kumasgi tip motor kendiliginden duruncaya kadar ara
vermeden hareket ettirin. Artik her iki hareket yonu tekrar mimkutndur.

-

Ana verici ile bez gerginligi giderme etkinlestirme / pasiflestirme ek fonksiyonu

d Kumas gerginligi giderme fonksiyonunda "Stopere iceri” son pozisyon ayarl olmahdir.

Teslimat esnasinda kumas gerginligi giderme fonksiyonu @35mm tiip motorlarda devre disidir ve @45mm ile @58mm tip
motorlarda etkindir.

Kumas gerginligi giderme fonksiyonunun etkinlestiriimesi/pasiflestiriimesi

A Tenteyi iceri son pozisyona getirin.
o+H+YV 1 Daha sonra tanitim tusuna basin ve buna ek olarak STOP ve digari hareket tusuna
3s X yaklasik 3 saniye sire ile basin.

> Tup motor onaylama yapar.
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Bir verici ile kumas gerginlestirme fonksiyonunun etkinlestirilmesi /
pasiflestiriimesi ek fonksiyonu

Bu fonksiyon teslimat esnasinda pasiftir.

Kumas gerginlestirme fonksiyonunun etkinlestirilmesi

hd Kumas gerginlestirme fonksiyonu disari son pozisyonda ve programh ara pozisyonda
1 ylirutuliir.
v Bu fonksiyonu etkinlestirmek igin disari son pozisyona gidin.

A

Kumasin istenen gerginlige sahip oldugu noktaya hareket edin.

O+H+ A 1 Once tanitim tugsuna basin ve daha sonra 3 saniye iginde ek olarak STOP ve igeri
3s X tusuna basin ve tuslari da 3 saniye sure ile basili tutun.

= Tup motor onaylama yapar.

> Kumas gerginlestirme fonksiyonu etkindir.

Kumas gerginlestirme fonksiyonunun devre disi birakilmasi

v Bu fonksiyonu devre digi birakmak (pasiflestirmek) icin kumas gerginlestirme son
[§ pozisyonuna gidin.

O+H+ A 1 Once tanitim tusuna basin ve daha sonra 3 saniye iginde ek olarak STOP ve iceri
3s X tusuna basin ve tuslari da 3 saniye sire ile basili tutun.

= Tup motor onaylama yapar.

> Kumas gerginlestirme fonksiyonu devre digidir.

Tasfiye

Z

Uriiniin Gizerinde bulunan Gstti cizili ¢dp bidonu sembolii, cihazin evsel ¢éplerden ayri olarak bertaraf edilmesi gerektigini belirtir

Bu urtin kullanim dmrinin sonunda ayri olarak atik elektrikli ve elektronik esyalar toplama noktasina teslim edilmelidir.
Ambalaj malzemesi yonetmeliklere uygun olarak tasfiye edilmelidir.

Bakim

Bu motorlar bakim gerektirmez.
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Teknik veriler @35

Tiip motor P5-20 | P5-30 P9-16
Model C12
Tip C PSF V1
Anma torku [Nm] 5 5 9
Cikis devir sayisi [dak™'] 20 30 16
Limit switch arahgi 64 devir
Sebeke gerilimi 230V AC /50 Hz
Motor glict [W] 115 115 110
Anma akim sarfiyati [A] 0,47 0,47 0,47
Calisma sekli S2 4 dak.
Koruma sinifi IP 44
Minimum boru ic capi [mm] 37
Frekans 868,3 MHz
Emisyon ses basinc seviyesi [dB(A)] <70
Teknik veriler @45
Tip motor R8-17 R12-17 R20-17 | R30-17 R40-17 R50-11
Model C12
Tip C PSF+ V1
Anma torku [Nm] 8 12 20 30 40 50
Cikig devir sayisi [dak™'] 17 17 17 17 17 11
Limit switch aralig 64 devir
Sebeke gerilimi 230V AC /50 Hz
Motor glicii [W] 100 110 160 205 260 240
Anma akim sarfiyati [A] 0,45 0,50 0,75 0,90 1,15 1,10
Calisma sekli S2 4 dak.
Koruma sinifi IP 44
Minimum boru i¢ ¢capi a7
[mm]
Frekans 868,3 MHz
Emisyon ses basinc <70

seviyesi [dB(A)]
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Teknik veriler @58

Tiip motor L50-17 | L60-11 | L60-17 L70-17
Model C12

Tip C PSF+ V1

Anma torku [Nm] 50 60 60 70
Cikis devir sayisi [dak™'] 17 11 17 17
Limit switch araligi 64 devir

Sebeke gerilimi 230V AC /50 Hz

Motor glict [W] 315 265 380 430
Anma akim sarfiyati [A] 1,40 1,20 1,75 1,90
Calisma sekli S2 4 dak.

Koruma sinifi 1P 44

Minimum boru i¢ capi 60

[mm]

Frekans 868,3 MHz

Emisyon ses basin¢ <70

seviyesi [dB(A)]

Tip motor L80-11 L80-17* L120-11
Model C12

Tip C PSF+ V1

Anma torku [Nm] 80 80 120
Cikis devir sayisi [dak™] 11 17 11
Limit switch araligi 64 devir

Sebeke gerilimi 230V AC /50 Hz

Motor giicii [W] 310 470 435
Anma akim sarfiyati [A] 1,40 2,10 1,90
Calisma sekli S2 4 dak.

Koruma sinifi IP 44

Minimum boru i¢ ¢api 60

[mm]

Frekans 868,3 MHz

Emisyon ses basin¢ <70

seviyesi [dB(A)]
*) Bu tlip motor heniiz mevcut degildir.
Kurulum yeri ile ilgili montaj elemani icin bilgiler

Tip motor Model / Tip Kurulum yeri

))
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Anza gorildiigiinde ne yapmah?

Sorun

Giderilme yontemi

Tup motor hareket etmiyor.

Yeni verici tanitin.

Vericiyi tip motorun erisim mesafesi icine getirin.

Vericideki hareket veya stop tusuna ttiip motorun yakininda en
azindan 5 kez basin.

Batarya(lar) vericiye dogru olarak yerlestirin veya yeni
bataryalar kullanin.

Elektrik baglantisini kontrol edin.

Tup motordaki termik koruma salteri devreye girdi. Termik
koruma salteri tiip motoru tekrar serbest birakincaya kadar
bekleyin.

Tidp motorda donme yonu dizeni ayarlanamaz.

Son pozisyonlari silin (bakiniz: Bolim Son pozisyonlarin
silinmesi) ve donme yonu dizenini yeniden ayarlayin.

Son pozisyonlar silindikten sonra dénme yoni diizeni dogru
degil.

Ana verici ile veya tlip motordaki donme yonu salteri ile bir
dénme yonu degistirmesi yapin.

Tudp motor rastgele durur, ayni yonde harekete devam mimkin
degil.

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

Tup motor uygulama esnasinda zorlandi. Daha ylksek torklu
tip motor kullanin.

Son pozisyonlari silin ve daha sonra son pozisyonlari yeniden
ayarlayin.

Baglanti 6rnegi
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ithalatci

Bu kullanma talimatinda anilan triantn Ureticisi:
Becker-Antriebe GmbH

Friedrich-Ebert-StraBe 2-4

35764 Sinn / Germany

ithalatcinin adresi:

Becker-Antriebe i¢ ve Dig San.Tic.Ltd.Sti.
Fatih Mah.

1203 Sok. No: 20/C

35410 Gaziemir — IZMIR

Turkiye
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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 310 0700
Asagidaki Urln serisinin
Urdin adr: Tup Motor
Tip tanimi: P3/30.., P4/16.., P5/16.., P5/20.., P5/30.., P9/16.., P13/9..,

R7/85.., R8/17.., R12/17.., R18/11.., R20/17.., R30/11.., R30/17..,
R35/11.., R40/17.., R50/11..,
L44/14.., L50/11.., L50/17.., L60/11.., L60/17.., L70/17.., L80/11..,
L80/17.., L100/11.., L120/11..

Tip: C,R,S,F,P,E, 0O, A0...29, +
Seri numarasi: 233300001'den itibaren

asagidaki yonetmeliklerin ilgili hUkimlerine uygun oldugunu beyan ederiz:

Yonetmeligi 2006/42/AT (MD) L157, 09.06.2006
Yénetmeligi 2014/53/AB (RED) L153, 22.05.2014
Yénetmeligi 2011/65/AB (RoHS) L174, 01.07.2011

Ayrica 2014/35/AB Algak Gerilim Yénetmeliginin koruma hedeflerine 2006/42/AT Y 6netmelidi Ek |
No.1.5.1 uyarinca uyulmustur.

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

DIN EN 61000-6-3:2022
EN 301489-3:2019

EN 14202:2004

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

Uyumluluk beyaninin hazirlandidi yer ve tarih:

Sinn, 08.08.2023 ‘[ h

Yer, tarih Maik Wiegelmann, madir

Bu beyan anilan yénetmeliklere uygunlugu belgelemekte, ancak ézelliklere ait bir garanti icermemektedir.
Birlikte teslim edilen Grin dokimantasyonundaki guvenlik uyarilarina uyulmahdir!

CE Antriebe C_ 5100 310 070 0- _tr
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Kurulum - Tiip Motoru - Tip C12

Kumanda ile Calistirma Calisma Yonu Degistirme
3 xclick !
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Limit Noktalarinin Ayarlanmasi
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Limit Noktalarinin Silinmesi

2 x click !
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Auto-Install
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