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MODULE'S SOF TWARE

Device's control logic is controlled by the device manufacturer’s software. The manufacturer grants licence to using the software only in
cooperation with the purchased device and in order to control it. The abovementioned licence is granted by the

manufacturer for products purchased at the authorised distributors only. The licence is granted for:

1. The time of one month from the devices sales date (on the base of a trade credit].

2. Anindefinite time - after the payment for the device has been made.

Changes or modifications to the software of whatever kind may be introduced by a detailed and written consent of the device manufac-
turer only. Making changes or modifications to the software without the manufacturer’s consent are not covered by the licence regarding
using the software. The manufacturer bears no responsibility for proper and safe operation of the device if changes of whatever kind have
been made to the device's controlling software, without the device manufacturer’s consent.

The manufacturer reserves the right to introduce changes or updates to the software. To obtain terms and manners of the
software update, it is advised to contact our Sales Department. All devices are supplied with a stored standard software described in the
manual herein. If a need to make changes of whatever kind to the device's software occurs, it is advised to contact the manufacturer’s Sales
Department. A software carrier is the device's control logic.

TECHNICAL PARAMETERS

Supply power 24VDC / 24VAC

Storage humidity 18 - 90 %RH

Storage temperature 104 - 185°F (-40 - 85°C)
Operation humidity 18 - 90 %RH

Operation temperature -4 - 94°F (-20 - 70°C)
Power output load max 120W

Fuse SA

+ Module’s input signals- Short circuit to ground of an appropriate input pin with potential of 5V. Duration should be MIN: 0.2s, MAX: 1s.
+ Module’s output signals- Relay signals. Depending on which pair of pins is used, output signals can be normal opened or normal
closed. Duration of the output signal can be configured in the driver's menu.

GLOBAL FUNCTIONS

Global functions are functions that are common to all types of devices. Functions specific to a given device series are described in sec-
tions referring to a particular series of devices.

NAVIGATION

Use the rotary encoder to navigate through the menu. Turn it left or right to switch between menu positions. Press the encoder to enter
the submenu or edit settings values.
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MAIN SCREEN

SETTINGS MENU

The main led screen is displayed when the power supply is on. On the left, the queue
status is displayed (OO - queue for left direction, 01 - queue for right direction). Errors
are displayed in the upper right corner. Possible errors are:

. Enc_error - encoder error, not connected or damaged

. Lic_error - inactive license

. Default_sett - memory read incorrectly - factory settings loaded

In the bottom right corner the current version of software is displayed.

Press the encoder to continue to the main menu.

Currently chosen position is pointed by an arrow. Pressing the encoder confirms
the choice.
Main menu positions:

Parameters - current parameters preview

Seltings - configuration of the device

Test mode

Back - return to the main screen

ltems displayed in the parameters menu:
. Cycles - quantity of cycles completed by the device
Motor | - motor measured current value
Enc - the position of the rotor encoder
Vel - current velocity of the rotor
Back - return to the main menu

Language configuration
Choose the interface language.

Default setting: PL

Free entrance function

Sef the free entrance in desired direction. Possible settings:
OFF - free entrance off. Passage possible only after receiving an external signal.
ON - free entrance on. Device is unlocked in the desired direction

Default setting: OFF

Queve size

Queue length is the maximum number of release signals sent at short intervals that can
be stored in the device’s memory.

Values to choose from: 1-99

Default setting: 3

Opening time

The time is counted from the moment of receiving the release signal. After the expiration
of the time the passage is blocked again.

Possible values to choose from: 3-60 seconds.

Default settings: Bs

Input signals configuration

In. 1-4 setting defines the function of IN 1-2 and IN 3-4 inputs. Possible configurations:
open - short circuit results in releasing the rotor blockade
free - short circuit triggers the free entrance function
lock - short circuit results in blocking the external signals

Default setting: open



CONTROL MODULE

SETTINGS MENU

Feedback signal type
This setting defines the type of feedback signal emitted by the device. Possible confi-
gurations:
OPN/REC - a feedback signalis sent immediately after the passage is unlocked
CLS/END - a feedback signal is sent after the passage is locked
PAS - a feedback signal is sent after a correct passage detection in a given direction
STR - a feedback signal is sent after initiating the rotor's movement

Feedback signal duration
Values to choose from: 0.5 -15's.

Default setting: 0.8s

Position zero
Selecting the Zero config option triggers the position zero configuration mode. This
mode, along with the calibration mode is described in the sections below.

Calibration

Calibration submenu allows to set the engine movement necessary
parameters.

They are described in the following points.

This option is not available in gates of the following series: GA, BASIC

License
This menu allows you to insert the license key to unlock the license. Submitting an in-
correct key results in a temporary blockade of this menu item.

Pictograms configuration
Pictograms configuration submenu allows to configure information
pictograms. It is described in the following points.

Saving of the configuration
Save & Exit - saves the changed settings and returns to the main menu
Cancel - discards the changed settings and returns to the main menu

When you enter the pictograms configuration menu, you can choose two options::
. Standard - standard pictograms
RGB - gives a possibility to choose from amongst 16 pictogram option signaling an
open passage (for the left and right side separately) and from amongst 4 pictogram
options signaling a closed passage (for the left and right side)

After choosing the License menu, the license number is shown on the screen. Use the
encoder to enter a pin number. Rotate the encoder to change the number, and press to
move the cursor to the next position. After entering the last digit, press the encoder to be
able to navigate through the menu again.
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LICENSE MENU

displayed. Choose the Back option to return to the settings menu.

None - no limit

1k, 10k, 50k 100k and 200k - limit in thousands

In the test mode the device is working independently.

To cancel the test mode choose Back option.

the rotor's movement support system.

Caution: While starting the test mode no person can be found within the device moving elements range.

SG SERIES DEVICES
DESCRIPTION OF THE CONTROL MODULE TERMINALS
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Symbol Function in the master driver Function in the slave driver

IN1 input of the optical sensor 1 input of the settable signal in the left direction

IN2 mass - not used mass of the input signal

IN3 input of the optical sensor 2 input of the settable signal in the right direction

IN4 mass - not used mass of the input signal

INS input of the optical sensor 3 input of the trigger signal in the left direction

INB mass - not used mass of the input signal

IN7 input of the optical sensor 4 input of the trigger signal in the right direction

IN8 mass - not used mass of the input signal

INS input of the optical sensor 5 input of the fire-fighting signal (normally short circuited)

If the submitted pin is correct, after choosing OK option the license settings menu will be

In the license settings menu you can define a limit of cycles. When the limit of cycles is
reached, the device will not react to external signals and test mode, and the relevant infor-
mation will be displayed on the screen. Possible values to choose from:

It performs S cycles alternately in both directions. During the test, all the mechanisms
connected to the controller are being used. Work parameters are shown on the screen.

In devices of the BA3, BR2 and GA series the mode is used only in devices equipped in
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Symbol Function in the master driver Function in the slave driver

INI® mass - not used mass of the fire-fighting signal

INM input of the optical sensor 6 not used

IN12 mass - not used not used

ouT1-2 not used NO feedback signal for the left direction

ouT2-3 not used NO feedback signal for the left direction

0UT 4-5 not used NO feedback signal for the right direction

0UT 5-6 not used NO feedback signal for the right direction

AUX communication connector between master - slave controllers communication connector between master - slave controllers
LED1-6 connector controlling pictograms on the master side connector controlling pictograms on the slave side

PWR 24VDC or 24VAC supply 24VDC or 24VAC supply

ENC connector of the master module arm position encoder connector of the slave module arm position encoder
BREAK1-2 connector controlling the master module electromagnetic coil connector controlling the slave module electromagnetic coil
MOTOR1-2 connector controlling the master module engine connector controlling the slave module engine

BEEPER1-2 connector controlling an alarm buzzer not used

FUSE connector of a 5A time fuse connector of a 5A time fuse

SETTINGS MENU

Arm position in a standby mode

Arm position in a standby mode (waiting for a trigger signal). If this setting is different
than the central one, it is recommended to use this setting in combination with the free
passage in that direction.

Default setting: cen

Fire alarm configuration
Set the direction in which the device opens in case of receiving a fire alarm signal.

Default setting: L

ZERQ POSITION CONFIGURATION

After entering the configuration mode zero, the display shows the stage of configuration.

1. Open position- set up arms in the open position (the side does not matter) and
confirm by pressing the encoder.

2. Closed position- set up arms in the closed position and confirm by pressing the
encoder.

3. Open position- set up arms in the open position opposite to that set in step 1. And
then confirm by pressing the encoder.
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In the fourth step, zero positions are being validated. After pressing the encoder, you will
be moved to the settings menu.
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Note: To save changes, use the Save and Exit. This only applies to the master controller.
Zero position in the slave controller is saved immediately after proper verification.

This mode is for defining an open and closed position of gate arms.

Warning: When setting the zero position the motor connector and an electromagnetic break should be disconnected from the controller. This applies to both sides
(master and slave) because their zero positions are set at the same time!

Setting the zero position takes place at the same time for the master and slave controller if communication between them is correct.
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CALIBRATION

After entering the calibration submenu, we can change certain operating parameters of
the control algorithm. To edit an item, press the encoder knob. Then, by turning it, increase
or decrease the edited value.
k - influences the general movement speed If the arm has a tendency to pass the
locked position and then to reverse, the parameter needs to be reduced; if the arm
moves too slow, it needs to be increased.
u min - influences the tightening speed If the arm does not reach the position set,
what is signaled by starting the buzzer and a temporary locking of the arm, the pa-
rameter needs to be increased. Reducing the parameter should be done if the arm
has a tendency to pass the set position.

Save the set values by using save and exit option when leaving settings menu.

FIRST RUN

In order to provide safety during first run, follow the following rules:

1. Before applying power to the device make sure that all cables are connected properly.

2. Connect an electromagnetic break and motor after checking the encoder operation (menu - parameters - encoder - the value
should change when manually moving the arm)

3. Check the connection of optical sensors (menu parameters). A 0" digit means that the barrier is interrupted, while  means that the
barrier is not interrupted.

4. The zero positions are factory-set. In case you need to re-set them, disconnect the electric break and motor from the driver.

5. Wrong connection of the encoder may cause the device to behave in an unpredictable way. Take extra safety precautions.

BA3/BR2/GA/HRT (MAGTRONIK)/GR1 (MAGTRONIK) SERIES DEVICES
DESCRIPTION OF THE CONTROL MODULE TERMINALS
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Symbol Description

External signal input for right direction (NQ). This input's function is configurable. By
IN1-2 " - .

defaultit's configured as permission to pass (see the software documentation).

External signal input for left direction (NO). This input's function is configurable. By
IN3-4 o o .

defaultit's configured as permission to pass (see the software documentation).
IN5-6 Permission signal input for left passage direction (NO).
IN7-8 Permission signal input for right passage direction (NO).

Fire alarm signal input. The signal can be configured NO or NC in the driver's settings.
IN 9-10 After receiving a fire alarm signal the device turns on free passage mode for both

passage directions
N2 Blockade signal input. Short circuit triggers the blockade - the device doesn't react to

release signals.
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Symbol Description

Feedback signal output for left direction. The output consists of 3 pins that offer NO and
0uT1-3 NC signal. Duration of the signal and moment of it's occurrence can be configured in
the driver's settings

Feedback signal output for right direction. The output consists of 3 pins that offer NO
0UT4-6 and NC signal. Duration of the signal and moment of it's occurrence can be configured
in the driver's settings

AUX Output destined for extension modules use
LED Light signals output (diode pictograms)

PWR Power connector- 24VAC

FUSE Fuse- 5A slow type

ENC Rotor’s position encoder (5 pins)

BREAK Electromagnetic brake control voltage output
MOTOR Engine control voltage output

ColL_L Left direction coil control voltage output
COILR Right direction coil control voltage output
DROP ARM Arm dropping control voltage output connector
ENC_MEN Rotary encoder with button for menu navigation

SETTINGS MENU

Coils type

There are two options for each coil:
NOR - normal coil, during power failure the rotor stays blocked.
REV - reverse coil, during power failure the rotor stays unblocked

Default setting: NOR

Rotor speed

"ane, Bume” Humaf Buuef I °E um This setting defines the power of the engine that supports the movement of the rotor.

Possible values to choose from: 1-9

Default setting: 5
This option is not available in GA and BASIC series gates.

Fire alarm signal function

Fire alarm signal can function in normal closed mode or normal opened mode.
NO - normal opened
NC - normal closed

Default setting: NO

Initiating movement
This setting defines if the device should perform the initiating move.
Possible configurations:

L - movement in the left direction

R - movement in the right direction

none - no initiating movement

Default setting: none
This option is not available in GA and BASIC series gates.

ZERQ POSITION CONFIGURATION

After entering the configuration mode, set each of the arms in blocked position. Each of
the three positions has to be confirmed by pressing the encoder. Display shows the num-
ber of zero position which is currently being modified (6, 1 or 2).
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ZERQ POSITION CONFIGURATION

After all three zero positions are set, the display shows saved values. If the values are cor-
rect, “0K" message is displayed. If the values are not correct, “Error” message is displayed.
This means that the values of zero positions are not saved and the procedure shall be
repeated. Regardless of the result of the configuration, after pressing the encoder, settings
menu will be displayed.

To save changes, choose the Save & Exit option.

After choosing the calibration option in the bottom row of the screen the rotor speed is
shown. The controller will try to slowly move the device's motor to identify it's parameters.

Notice: During the calibration nothing shall interrupt the rotor's movement. Otherwise the
procedure has to be repeated.

This option is not available in GA and BASIC series gates.

After the calibration procedure is finished, the identified parameters are displayed. After
pressing the encoder, controller returns to the Settings menu.
To save changes, choose the Save & Exit option.

This option is not available in GA and BASIC series gates.

FIRST RUN

In order to provide safety during first run, follow these rules:

1. Before applying power to the device make sure that all cables are connected properly.
2. Wrong connection of the encoder may cause the device to behave in an unpredictable way. Take extra safety precautions.

A DSCRIPTION OF ADDITIONAL FUNCTIONS FOR THE MAG_GRI_VI.I.HEX PROGRAM, LOADED IN THE MAGTRONIK

CONTROLLERS FOR HR/GR! GATES.

The option to configure the additional traffic parameters:

«  U_MIN: the minimum control value - it is responsible for the arm movement around the zero point
The lower limit of control that the electronics give to the engine in the final phase of the movement. Should the motor stop before

reaching the target position, increase this value.

«  U_MAX: the maximum control value - limitation of the maximum power given to the engine
In the event that the gate would accelerate too much in the initial phase of its movement, this value should be decreased.

«  TOLERANCE : zero point tolerance.

The range in the encoder points which is considered a right closed position. If you need a more precise positioning, you can experi-

ment with this parameter.

«  SPEED : A value influencing the proportion in which the engine is controlled depending on the distance from the set point. This
parameter remains unchanged in relation to the old version of the software.
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SOFTWARE DER STEUERGERATS

Das Steuergerat der Anlage ist Uber die Software des Herstellers der Anlage gesteuert. Der Hersteller erteilt eine Lizenz zur Nutzung der
Software ausschliexlich im Bereich der Kommunikation mit der gekauften Anlage und zwecks ihrer Steuerung. Die 0.g. Lizenz erteilt der
Hersteller ausschlieBlich fur Produkte, die bei einem autorisierten Handelsvertreter erworben wurden. Die Lizenz wird fur den folgenden
Zeitraum erteilt:

1. ein Monat ab Verkauf der Anlagen (auf der Grundlage eines kaufmannischen Kredits).

2. Unbestimmte Zeit - nach Zahlung des Gesamtpreises fUr die Anlage.

Samtliche Anderungen oder Abanderungen an der Software kénnen nur aufgrund einer schriftlichen und detaillierten Genehmigung
des Herstellers der Anlage eingefUhrt werden. Die Lizenz zur Benutzung der Software umfasst nicht die Einfohrung der Anderungen oder
Abanderungen in der Software ohne Genehmigung des Herstellers. Der Hersteller haftet nicht fur einen richtigen und sicheren Betrieb der
Anlage im Falle der Durchfihrung irgendwelcher Anderungen in der Software, die die Anlage steuert, ohne seine Genehmigung.

Der Hersteller behalt sich die Moglichkeit vor, Anderungen oder Innovationen der Software einzufGhren. Um die Regeln und Methoden
der Aktualisierung der Software zu erhalten, bitten wir um Kontaktaufnahme mit unserer Handelsabteilung. Die Anlagen werden mit der
gespeicherten Standardsoftware geliefert, die in dieser Dokumentation beschreiben ist. Wenn die EinfUhrung irgendwelcher Anderungen
in der Software der Anlage notwendig sein wird, soll man sich mit der Handelsabteilung des Herstellers in Verbindung setzen.

TECHNISCHE DATEN

Vlersorgungsspannung: 24VDC / 24VAC
Lagerungsfeuchtigkeit: 18 - 90 %RH
Lagerungstemperatur: -40 - 85°C
Bereich der Arbeitsfeuchtigkeit: 18 - 90 %RH
Betriebstemperatur: -20 - 70°C
Belastung des Spannungsversorgungsausgangs: max 120W
Sicherungspatrone: SA

Eingangssignale des Steuergerates - Massenschluss des entsprechenden Eingangspins mit Potential von SV. Dieses Signal soll sich
im Bereich MIN: 0.2s MAX: 1s befinden.

Ausgangssignale des Steuergerates - die Ausgangssignale des Steuergerates sind die potentialfreien Kontaktsignale. Je nach den

verwendeten Paaren der Ausgange kann man die Signale NO oder NC erreichen. Die Daver des Ruckmeldesignals kann im Menu
des Steuergerates konfiguriert werden.

GLOBALE FUNKTIONEN

Globale Funktionen sind allgemeine Funktionen fir Anlagen jeder Art. In Abschnitten zu den bestimmten Anlagenserien werden Funk-
tionen beschrieben, die nur fur die bestimmten Anlagenserien zutreffen.

NAVIGATION

Zur Bedienung der Schnittstelle des Steuergerats dient der Drehencoder. Durch seine Drehung in linke oder rechte Richtung geht man

zwischen den nachstliegenden Positionen des aktuell gewahlten Menus Uber. Das Dricken von Encoder verursacht - je nach der aktuellen
Position-, die Anderung des Wertes oder den Eingang in das Submen0.
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HAUPTFENSTER
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Das Hauptfenster zeigt sich im Display des Steuergerates nach dem Anschluss der Anla-
ge an Netzversorgung. Auf der linken Seite zeigt sich der Zustand der Reihen (00 - Reihe
fur die linke Richtung, 01 - Reihe fUr die rechte Richtung). In der oberen, rechten Ecke
befinden sich die Beschreibungen der zur Zeit auftretenden Fehler. Moglich sind:
Enc_error - Encoder- Fehler, nicht angeschlossen oder nicht leistungsfahig
Lic_error - Lizenz ist nicht mehr aktiv
Default_sett - Speicher fehlerhaft gelesen -die Werkseinstellungen werden ein-
gelesen.
In der rechten, unteren Ecke zeigt sich die aktuelle Version der Software.
Nach dem Dricken von Encoder erfolgt der Ubergang zum Hauptment.

In dem Hauptmend bewegt man sich durch Drehung von Encoder.
Der Pfeil in der ersten Spalte zeigt auf die gewahlte Position. Das Dricken von Encoder
bestatigt die Wahl.
Die Positionen vom Hauptmenu:
Parameter - Ansicht der aktuellen Parameter der Anlage
Einstellungen - Konfiguration der Anlage
Testbetrieb
Zuruck - Ruckkehr zum Hauptfenster

Positionen angezeigt im MenU , Parameter™:
. ZyKlen - Zahl der Betriebszyklen, die die Anlage ausgefUhrt hat
Motorstrom - Strom des Motors
Encoder - Position von Encoder des Rotors
Geschwindigkeit - aktuelle Geschwindigkeit des Rotors
Zuruck - Ruckkehr zum Hauptfenster

Konfiguration der Sprache
Diese Einstellung ermaoglicht die Wahl der Sprache der Schnittstelle. Die Meldungen wer-
den nach der Anderung der Sprache sofort Ubersetzt.

Voreinstellungen: PL

Konfiguration der Funktion des freien Durchgangs
Die Einstellung der dauerhaften Entsperrung des Rotors fur den Burchgang in die
gegebene Richtung. Mogliche Einstellungen:
. OFF - freier Durchgang ausgeschaltet. Die Passage erfolgt nur nach Empfang
des Signals vom externen Gerat.
ON - freier Durchgang eingeschaltet. Die Drehsperre ist in der gegebenen
Richtung entsperrt.
Voreinstellungen:
Eing frei L:OFF (freier Durchgang, links)
Ausg frei R:OFF (freier Durchgang, rechts)

Konfiguration der Warteschleifenlange
Diese Position dient zum Einstellen der Anzahl der der gespeicherten Eingangssignale.

Die Konfiguration erméglicht die Auswahl dieses Wertes im Bereich 3 - 80.

Voreinstellung: 3



MENU - EINSTELLUNGEN

STEUERGERAT

Konfiguration der Aufhebungszeit

Der Zahler der Aufhebungszeit startet mit dem Auslosungssignal. Nach Ablauf dieser
Zeit wird die Burchgangsfreigabe aufgehoben.

Die Konfiguration ermoglicht die Auswahl dieses Wertes im Bereich 3 - 60 Sekunden.

Konfiguration der Funktionen der Eingangssignale (IN 1-4)
Die Einstellung Eing. 1-4 (Eingang 1-4) ermaglicht die Funktion zu beschreiben, die an
die Eingange IN 1-2. und IN 3-4 zu beschreiben ist. Die Maglichkeiten:
open - Die Eingange wirken als Auslosung
free - Kontakt an einem der Eingange verursacht die Betatigung der Funktion
des freien Eingangs in die gegebene Richtung
lock - Kontakt an einem der Eingange verursacht die Sperrung des Steuer-
gerates gegen die Signale von externen Geraten in der gegebenen Richtung an
den linken oder rechten Eingangen.

Voreinstellungen: open (Eingange)

Konfiguration der Art vom Ruckmeldesignal
Diese Einstellung ermaglicht die Art des gesendeten Ruckmeldesignals zu konfigurie-
ren. Moglich sind:
OPN/REC - Das Ruckmeldesignal wird direkt nach der Durchgangsfreigabe
gesendet
CLS/END - Ruckmeldesignal gesendet nach der Durchgangssperrung
PAS - Ruckmeldesignal gesendet nach dem Feststellen des korrekten Durchgan-
gs in der jeweiligen Richtung
STR - Ruckmeldesignal gesendet nach dem Auslésen der Rotorbewegung

Konfiguration der Dauer des Ruckmeldesignals
Die Daver des Ruckmeldesignals kann aus dem Bereich in 0.5s - 1.55ekunden gewahlt
werden.

Voreinstellungen: 0.8s

Konfiguration der Nullposition und Kalibrierung

Die Betatigung der Funktion Konf Endlage (Konfiguration Null) verursacht den Uber-
gang in den Modus der Kofiguration der Nullposition. Dieser Modus zusammen mit dem
Modus Kalibrierung wird in den unten stehenden Punkten beschrieben.

Kalibrierung
Das Submenu Kalibrierung ermaglicht die Einstellung der notwendigen Parameter der
Motorenbewegung. Diese sind in den nachfolgenden Punkten beschrieben.

Option nicht verfugbar in den Toren der Serien: GA, BASIC

Lizenzeinstellungen

Das Unterment der Lizenz erlaubt den Entschlusselungscode in solcher Situation ein-
zufUhren, wenn der Hersteller seine Softwarelizenz eingeschrankt hat. Die fehlerhafte
EinfOhrung des Entschlisselungscodes wird die zeitweilige Sperrung dieser Position im
Menu ,Einstellungen” zur Folge haben.

Konfiguration der Piktogramme
Das Submenu der Konfiguration der Piktogramme ermaglicht die Konfiguration der
Informationspiktogramme. Es ist in den nachfolgenden Punkten beschrieben.

Speicherung der eingefUhrten Konfiguration
Speich verlas - die geanderten Einstellungen werden gespeichert und es erfolgt
auch der Ubergang in das Hauptmenu.
Stornieren - die geanderten Einstellungen werden nicht gespeichert und es
erfolgt auch der Ubergang in das Hauptmend.
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KONFIGURATION DER PIKTOGRAMME

Im MenU der Konfiguration der Piktogramme haben wir zwei Optionen zur Auswahl:
Standard - Standardpiktogramme
RGB - ermoglicht die Auswahl aus 16 Optionen des Piktogramms, welches den
CITL T o e offenen Durchgang signalisiert (getrennt fUr die linke und die rechte Seitel, sowie

et b | PRl Rld 4 von den Optionen des Piktogramms, welches den geschlossenen Durchgang
signalisiert (getrennt fUr die linke und die rechte Seite)

Nach dem Eingang in das Mend LIZENZ kann man die Lizenznummer ablesen. Zur Ein-
fohrung der PIN- Nummer soll man den Encoder verwenden. Die Drehung seiner Achse
andert die Ziffer und das Drucken verursacht die Verschiebung des Cursors auf die nach-
stliegende Position. Nach Einfuhrung der letzen Ziffer kann man sich durch Dricken von
Encoder im MenU wieder bewegen.

Wenn die PIN-Nummer richtig eingefuhrt ist, wird man nach dem Klicken der OK- Position
in das Menu der Lizenzeinstellungen Ubergehen. Die Position “zuriick” bringt den Benutzer
in das Men0 der Einstellungen Gber.

Im MenU der Lizenzeinstellungen kann man wahlen, welcher Limit fur die Mengen der
Zyklen einzustellen ist. Wenn die Drehsperre ihr Limit erreicht, wird sie auf die Signale von
externen Geraten und auf den Test- Modus nicht reagieren, und im Hauptfenster wird die
entsprechende Information angezeigt. Zur Wahl stehen folgende Positionen des Limits der
Zyklen:

None - kein Limit

1k, 10k, 56k 100k und 200k - Limit in Tausenden

Nach Betatigung des Test- Modus aus dem Hauptmenu des Steuergerates beginnt

der selbststandige Betrieb der Drehsperre. Es werden die Bewegungen mit je 5 Zyklen
in eine und dann in andere Richtung ausgefUhrt. Alle Mechanismen, die an Steuer-
gerat angeschlossen sind, werden dabei verwendet. Im Test- Modus zeigen sich die
Betriebsparameter im Display des Steuergerates. Um den Test- Modus zu verlassen soll
man ,zurck” wahlen.

In den Anlagen der Serien BA3, BR2, GA findet dieser Modus nur in Anlagen, welche mit
Bewegungsunterstitzung des Rotors ausgerUstet sind Anwendung.

& Achtung: Beim Starten des Test-Modus darf sich niemand im Bereich der beweglichen Teile der Anlage befinden.
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Bezeichnung

Funktion in der Master-Steuerung

Funktion in der Slave-Steuerung

des Ausgangs

IN1 Eingang des optischen Sensors 1 Eingang des konfigurierbaren Signals in Richtung links

IN2 Masse - wird nicht benutzt Masse des Eingangssignals

IN3 Eingang des optischen Sensors 2 Eingang des konfigurierbaren Signals in Richtung rechts

IN4 Masse - wird nicht benutzt Masse des Eingangssignals

INS Eingang des optischen Sensors 3 Eingang des auslosenden Signals in Richtung links

ING Masse - wird nicht benutzt Masse des Eingangssignals

IN7 Eingang des optischen Sensors 4 Eingang des auslosenden Signals in Richtung rechts

IN8 Masse - wird nicht benutzt Masse des Eingangssignals

IN9 Eingang des optischen Sensors 5 Eingang des Brandschutzsignals (normal geschlossen)

INIO Masse - wird nicht benutzt Masse des Brandschutzsignals

INf1 Eingang des optischen Sensors 6 wird nicht benutzt

IN12 Masse - wird nicht benutzt wird nicht benutzt

ouT1-2 wird nicht benutzt Ruckmeldesignal NO for die Richtung links

ouT2-3 wird nicht benutzt Ruckmeldesignal NO for die Richtung links

0UT 4-5 wird nicht benutzt Ruckmeldesignal NO fur die Richtung rechts

0UT5-6 wird nicht benutzt Ruckmeldesignal NO fur die Richtung rechts

AUX ﬁommunikaﬁonsansch\uss AT IBETEN ST SBUSTUTES Kommunikationsanschluss zwischen den Steuerungen Master-Slave

aster-Slave

LED1-6 Schnittstelle zur Steverung der Piktogramme der Seite Master | Schnittstelle zur Steuerung der Piktogramme der Seite Slave

PWR Energieversorgung 24V DC oder 24V AC Energieversorgung 24V DC oder 24V AC

ENC Schnittstelle des Encoders der Armlage des Master-Moduls Schnittstelle des Encoders der Armlage des Slave-Moduls

BREAK 12 Schnittstelle zur Steuerung des elektromagnetischen Ankers Schnittstelle zur Steuerung des elektromagnetischen Ankers des Slave-
des Master-Moduls -Moduls

MOTOR1-2 Schnittstelle zur Steuerung des Motors des Master-Moduls Schnittstelle zur Steuerung des Motors des Slave-Moduls

BEEPER1-2 Schnittstelle zur Steuerung Alarmsirene wird nicht benutzt

FUSE Schnittstelle der tragen Sicherung 5A Schnittstelle der tragen Sicherung 5A

MENU - EINSTELLUNGEN

Armposition im Warte-Modus

Einstellung des Arms in Wartestellung auf den Durchgang. Wird eine andere als die
zentrale Position gewahlt, wird die Anlage beim Versuch eines nichtautorisierten Durch-
gangs in Richtung, in welcher das Tor offen ist, schlieffen und die Alarmsirene starten.
Es empfiehlt sich, diese Einstellung im Zusammenhang mit der Funktion des freien
Durchgangs in der jeweiligen Richtung zu nutzen.

Voreinstellung: Cen
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MENU - EINSTELLUNGEN

Konfiguration der Brandschutzfunktionen
Einstellung der Richtung, in welcher die Anlage nach dem Empfang des Brandschutz-
signals offnet.

Voreinstellung: L

KONFIGURATION DER NULLPOSITION

L]
ot
| ST T | "an®

Nach dem Wechsel in den Konfigurationsmodus der Nullposition erscheint auf der An-

zeige eine Zahl, welche das Konfigurationsstadium symbolisiert. Nacheinander sehen

wir:

1. Offene Position - wir stellen die Arme in offener Position ein (die Seite ist ohne
Bedeutung] und bestatigen durch Dricken des Encoders.

2. Geschlossene Position - wir stellen die Arme in geschlossener Position ein und
bestatigen durch Drucken des Encoders.

3. Offene Position - wir stellen die Arme in offener Position ein - umgekehrt zu der
im Schritt 1 eingestellten Seite, und bestatigen durch Dricken des Encoders.

g o pen mmn

Im vierten Schritt der Einstellung der Nullpositionen erfolgt deren Validierung. Nach

dem Drucken des Encoders gelangen wir zum Menu der Einstellungen. Die korrekte
Einstellung der Nullpositionen in der Master-Steuerung wird durch die Anzeige ,0K”
bestatigt

Achtung: Um die eingefthrten Anderungen als nachstes zu speichern, ist die Option
Speichern und Verlassen zu betatigen. Das betrifft nur die Master-Steuerung. Die Spe-
icherung der Nullpositionen in der Slave-Steuerung erfolgt sofort nach deren korrekter
Verifizierung.

Der Konfigurationsmodus der Nullposition ermdglicht die Einstellung der geschlossenen und der offenen Position der Arme der Anlage.

AN

Achtung: Beim Einstellen der Nullposition sollte der Anschluss des Motors und des elektromagnetischen Ankers nicht an die Steuerung angeschlossen sein. Das betrifft
sowohl die Master- als auch sie Slave-Seite, da deren Nullpositionen gleichzeitig eingestellt werden!

Die Einstellung der Nullposition erfolgt gleichzeitig fur die Master- und Slave-Steuerung, wenn die Kommunikation zwischen ihnen
korrekt ist. Die Verifizierung der Daten auf dem Display betrifft nur die Einstellungen der Master-Steuerung.

KALIBRIERUNG

Nach dem Wechsel zum Submenu der Kalibrierung haben wir die Moglichkeit, entspre-
chende Parameter der Betriebsweise des Steuerungsalgorithmus zu andern. Um die
entsprechende Position zu bearbeiten, muss man den Encoderknauf dricken und als
nachstes durch Drehen den zu bearbeitenden Wert erhdhen oder senken.

k - hat Einfluss auf die allgemeine Bewegungsgeschwindigkeit. Im Fall, wenn der
Arm dazu neigt, Uber die Halteposition hinauszulaufen und danach zur Halteposition
zurGckzukehren, ist dieser Parameter zu senken. Wenn sich dagegen der Arm zu
langsam bewegt, ist er zu erhohen

u min - hat Einfluss auf die Geschwindigkeit des Heranziehens. Wenn der Arm die
Soll-Position erreicht, was durch das Einschalten der Sirene und kurzzeitige Bloc-
kierung des Arms erkennbar ist, ist dieser Parameter zu erhéhen. Eine Senkung
dieses Parameters ist durchzufuhren, wenn der Arm dazu neigt, Gber die Soll-Po-
sition hinauszulaufen.

Die Speicherung der eingestellten Werte erfolgt nach dem Anwahlen der Option Zurick,
und danach Speichern und Verlassen.

ERSTE INBETRIEBNAHME

Um die Sicherheit wahrend der ersten Inbetriebnahme zu gewahrleisten, muss man die folgenden Grundsatze befolgen:

1. Vor dem Anschluss der Anlage an das Stromnetz ist sicherzustellen, dass alle Leitungen korrekt angeschlossen sind.

2. Den Anker und den Motor erst nach der Prifung der Funktion des Encoders anschlieffen ( Men - Parameter - Encoder - der Wert
sollte sich wahrend des manuellen Bewegens des Arms verandern).

3. Den Anschluss der optischen Sensoren prufen (MenU Parameter) Die Ziffer 0 bedeutet, dass die Barriere durchbrochen ist. 1 bedeu-

tet dagegen, dass die Barriere nicht durchbrochen ist.

4. Die Nullpositionen werden werkseitig eingestellt, wenn es allerdings notwendig ist, sie erneut einzustellen, ist der Anschluss des

Ankers und des Motors abzutrennen.

5. Falscher Anschluss der Leitungen des Encoders kann bewirken, dass die Anlage sich unvorhergesehen verhalt. Wahrend der Test-
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-Inbetriebnahme ist besondere Vorsicht geboten.

ANLAGEN DER SERIEN BA3/BR2/GA
BESCHREIBUNG DER EINGANGE DER STEUERUNG
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Symbol Beschreibung der Anschlusse

Anschluss des Eingangs fUr das Steuersignal vom externen Gerat fur die linke Richtung.
IN12 Das Signal wird Uber Kontakt ausgelost. Die Funktion dieses Eingangs lasst sich im
Menu des Steuergerates konfigurieren. Die Funktion ist als Freigabe zum Durchgang
voreingestellt.

Anschluss des Eingangs fUr das Steuersignal vom externen Gerat fur die rechte Rich-
tung. Das Signal wird Uber Kontakt ausgelost. Die Funktion dieses Eingangs lasst sich

e im MenU des Steuergerates konfigurieren. Die Funktion ist als Freigabe zum Durchgang
voreingestellt.

IN5-6 Anschluss des Eingangs fUr das Freigabesignal zum Durchgang fur die linke Richtung
Die Freigabe erfolgt nach dem Kontakt der Anschlusse.

IN7-8 Anschluss des Eingangs fUr das Freigabesignal Durchgang fur die rechte Richtung Die

Freigabe erfolgt nach dem Kontakt der AnschlUsse.

Anschluss des Eingangs fUr das Feueralarm- Signal. Das Feueralarm - Signal kann NO
IN9-10 (normal offen) oder NC (normal geschlossen) sein, je nach der Konfiguration im Men0
des Steuergerates. Nach dem Empfang des Feueralarm-Signals betatigt die Anlage den
Modus des freien Durchgangs fUr die linke und rechte Seite.

Anschluss des Eingangs fUr das Signal, das den Durchgang sperrt. Nach dem Kontakt
IN 1112 der Eingange INf und IN12 wird die Drehsperre in die Gesperrtstellung Gbergehen- die
Anlage reagiert nicht auf die Auslosesignale.

Anschluss des Ausgangs fUr das Relais des Ruckmeldesignals fur die linke Richtung.
Der Anschluss verfOgt Uber 3 Pins mit dem potentialfreien Signal NO (normal offen)
und NC (normal geschlossen). Die Daver des Rickmeldesignals und der Zeitpunkt
seines Auftretens sind von den MenGeinstellungen abhangig.

0uT1-3

Anschluss des Ausgangs fUr das Relais des Ruckmeldesignals fur die recht Richtung.
OUT 46 Der Anschluss verfUgt Uber 3 Pins mit dem potentialfreien Signal NO (normal offen)
und NC (normal geschlossen). Die Dauer des Rickmeldesignals und der Zeitpunkt
seines Auftretens sind von den Menteinstellungen abhangig.

AUX Anschluss zur Ausnutzung mit den Erweiterungsmodulen.

LED Anschluss des Ausgangs fur die Lichtsignale (Piktogramme), die den Betriebszustand
der Anlage signalisieren.

PWR Stromanschluss 24V AC oder 24 DC.

FUSE Sicherungsanschluss - Zeitsicherung 5A .

ENC Anschluss des Encoders der Lage des Rotors der Brehsperre (5 Pins).

BREAK Anschluss des Ausgangs der Spannung, die den elektromagnetischen Anker steuert.
Anschluss des Ausgangs der Spannung, die den Motor steuert, der die Rotorbewegung

MOTOR .
unterstitzt.

COIL_L Anschluss des Ausgangs der Spannung, die die Spule des Riegels der linken Richtung

- stevert.

COILR Anschluss des Ausgangs der Spannung, die die Spule des Riegels der recht Richtung

stevert.

2l
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Symbol
DROP ARM
ENC_MEN

MENU - EINSTELLUNGEN

KONFIGURATION DER NULLPOSITION

Beschreibung der Anschlusse
Anschluss des Ausgangs der Spannung, die die Senkung des Arms steuert

Drehencoder mit der Taste zur MenUbedienung.

Konfiguration der Spulenarten

Konfiguration der Spulen. Zur Wahl stehen zwei Moglichkeiten fur jede Spule:
NOR - normale Spule, sperrt den Rotor nach Versorgungsausfall
REV - Reversierspule: der Rotor wird nach Versorgungsausfall entsperrt

Voreinstellungen: NOR

Konfiguration der Geschwindigkeit des Rotors
Die Einstellung ermoglicht die Kraft des unterstotzenden Motors zu definieren. Der Be-
reich dieser Einstellung betragt 1 - 9.

Voreinstellungen: 5
Option nicht verfOgbar in den Toren der Serien: GA, BASIC

Funktion des Feueralarm- Signals
Das Feueralarm-Signal kann im normal geschlossenen Modus (Notfall- Modus nach
dem Kontakt) oder im normal offenen sein.

NO - normal offen

NC - normal geschlossen

Voreinstellungen: NO

Konfiguration der einleitenden Bewegung
Die Einstellung von Ers Bewehg ermaglicht zu definieren, ob die Anlage nach dem
Anschluss an Stromversorgung die einleitende Bewegung ausfuhren soll und wenn ja,
in welche Richtung das erfolgen soll. Die moglichen Einstellungen:

L - Bewegung links

R - Bewegung rechts

none - keine Bewegung

Voreinstellungen: none
Option nicht verfgbar in den Toren der Serien: GA, BASIC

Nach dem Eingang in den Modus der Nullkonfiguration soll man jeden der Sperrarme in
der gesperrten Position der Reihe nach einstellen. Jede der Nullpositionen muss durch
das Drucken von Encoder bestatigt werden. Im Display zeigt sich die Nummer der Null-
position, die aktuell definiert wird (0, 1.. usw.). Nach dem Eingang in die Nullkonfiguration
soll man jeden der Sperrarme in der gesperrten Lage der Reihe nach einstellen. Jede der
Nullpositionen soll mit dem Drucken von Encoder bestatigt werden. Im Display zeigt sich
die Nummer der Nullposition, die aktuell definiert wird (0, 1.. usw.). Der Zeitpunkt, zu dem
der Encoder gedruckt wird, ist der Moment der Speicherung der Position. Wahrend der
Einstellung der Nullposition wird das Steuergerat automatisch den Rotor erkennen und
erlaubt drei oder vier Nullpositionen einzustellen.

Nach Einstellung aller Nullpositionen zeigen sich im Display die gespeicherten Werte. Wenn
sie richtig sind, zeigt sich die Information “0K". Wenn die Werte fehlerhaft sind, zeigt sich
die Information “Error”. Das bedeutet, dass die Werte der Nullposition nicht gespeichert
sind und der ganze Vorgang muss wiederholt werden. Unabhangig von dem Ergebnis wird
man nach dem Brucken des Encoders in das MenU der Einstellungen Ubergehen.

Um die eingefuhrten Anderungen zu speichern, soll man die Option Speich verlas beim
Ubergang ins Hauptfenster verwenden.

Nach dem Eingang in die Position der Kalibrierung zeigt sich in der unteren Zeile des
Displays die Geschwindigkeit des Rotors. Das Steuergerat wird den Rotor der Anlage sehr
langsam in Bewegung setzen, um seine Parameter zu erkennen.

Achtung: Wahrend der Kalibrierung soll die Bewegung des Rotors nicht verhindert werden.
Der Rotor darf nicht mit der Hand gehalten werden. Wenn das passiert, ist es notwendig,

den Vorgang zu wiederholen.

Option nicht verfugbar in den Toren der Serien: GA, BASIC
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KALIBRIERUNG

Nach der Beendigung der Kalibrierung zeigen sich die definierten Parameter. Nach Dric-
ken des Encoders geht man in das MenU der Einstellungen Uber. Um die eingefUhrten
Anderungen anschliexend zu speichern. soll man die Optionen Zapisz i wyjdz beim Uber-
gehen in das Hauptfenster verwenden.

Option nicht verfUgbar in den Toren der Serien: GA, BASIC

ERSTE INBETRIEBSETZUNG

Um die Sicherheit bei der ersten Inbetriebsetzung sicherzustellen, soll man folgende Regeln beachten:

1. Vor dem Anschluss der Anlage an den Strom ist es sicherzustellen, dass alle Leitungen ordentlich angeschlossen sind.

2. Der fehlerhafte Anschluss der Leitungen vom Encoder kann den unvorsehbaren Betrieb der Anlage verursachen. Man soll besonders
vorsichtig bei Probebetatigung sein.

BESCHREIBUNG ZUSATZLICHER FUNKTIONEN FUR DAS PROGRAMM MAG_GRI_VIAHEX, DAS IN MAGTRONIK-
STEUERUNGEN FUR HR/GRI-GATEWAYS EINGESPIELT WIRD.

Es wurde die Moglichkeit hinzugefugt, zusatzliche Bewegungsparameter zu konfigurieren:

«  U_MIN: minimaler Steuerwert - er ist fr die Armbewegung um den Nullpunkt verantwortlich
Die untere Steuergrenze, die die Elektronik am Ende der Bewegung an den Motor abgibt. Erhohen Sie diesen Wert, wenn der Motor
vor Erreichen der Zielposition stoppt.

«  U_MAX: maximaler Steuerwert - Begrenzung der maximal abgegebenen Leistung pro Motor
Fur den Fall, dass das Tor in der Anfangsphase der Bewegung zu stark beschleunigen wurde, sollte dieser Wert reduziert werden.

«  TOLERANCE : Nullpunkt-Toleranz.
Der Bereich in den Encoderpunkten, der als korrekte Schliefposition behandelt wird. Wenn eine genauere Positionierung erforder-
lich ist, konnen Sie mit diesem Parameter experimentieren.

«  SPEED: Wert, der angibt, in welchem Verhaltnis der Motor in Abhangigkeit von der Entfernung zum Sollwert gesteuert wird. Dieser
Parameter bleibt gegentber der alten Version der Software unverandert.

23
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LOGICIEL DU MODULE DE CONTROLE

Le module de contrdle du tourniquet est commandé par un logiciel du fabricant de ce dernier. La licence d'utilisation du logiciel n'est
accordée par le fabricant quaux fins de prise en charge et de commande de l'appareil acheté. Elle ne couvre que les produits achetés aupres
d'un concessionnaire agréé et sous réserve du respect du contrat de vente.

Tout changement et toute modification du logiciel doit faire I'objet d'une autorisation écrite et détaillée du fabricant. La licence
d'utilisation du logiciel ne donne pas le droit de modification ou de changement de celui-ci sans 'accord du fabricant. Le fabricant n'assume
pas la responsabilité du fonctionnement correct et sor de I'appareil en cas de modification du logiciel sans son accord.

Le fabricant informera des mises a jour du logiciel sur son site. Pour les conditions et les modes de mise a jour du logiciel, veuillez
contacter le service commercial du fabricant. Les appareils sont fournis avec la version standard du logiciel, telle que décrite dans le présent
document. Pour toute modification nécessaire du logiciel, contactez le service commercial du fabricant. Le logiciel est téléchargeable a partir
du pilote du module de contrdle.

CARACTERISTIQUES TECHNIQUES

Alimentation 24VDC / 24VAC
Plage d'humidité de stockage 18 - 90 %RH
Plage de température de stockage -40 - 85°C
Plage d'humidité de service 18 - 90 %RH
Plage de température de service -20 - 70°C
Charge a la sortie dalimentation max 120W
Cartouche fusible SA

+  Signaux d’entrée du module de contrdle - signal de court-circuit a la masse du pin d'entrée avec un potentiel de 5V. Ce signal doit
étre compris entre 0.2s (au minimum) et 1s (au maximum).

+  Signaux de sortie du module contrdle - il s'agit de signaux de court-circuit libres de potentiel. Les signaux a obtenir: NO ou NC (en
fonction de la paire de sorties utiliséel. La durée d'un signal de retour peut étre configurée dans le menu du module de contrdle.

FONCTIONS GLOBALES

Elles sont communes a tous les types d'appareils. Les sections relatives a des séries précises d'appareils ne spécifient que les fonction-
nalités propres a des séries précises d'appareils.

NAVIGATION DANS LE MENU

La navigation dans l'interface du module s'effectue a I'aide d'un encodeur rotatif. Pour parcourir le menu, tournez I'encodeur vers la ga-
uche ou la droite. En 'appuyant, vous pouvez changer la valeur ou accéder a un sous-menu.

SN
wwa‘, :

’—“n‘\‘“\“ 7

S

,'
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[

1. Afficheur, 2. Encodeur
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FCRAN PRINCIPAL

L'écran principal LED saffiche dés que lappareil est branché. A gauche, vous verrez

[état de la file dattente (QO - file d'attente pour le passage vers la gauche, 01 - file d'at-

tente vers la droite). Les erreurs saffichent en haut a droite. Erreurs possibles:

. Enc_error - erreur de l'encodeur, non connecté ou endommagé

. Lic_error - licence inactive

. Default_sett - erreur de lecture de la mémoire - retour aux réglages d'usine en-
registrés

La version actuelle du logiciel saffiche en bas a droite. Appuyez sur encodeur pour
passer au menu principal.

MENU PRINCIPAL

Tournez le bouton pour parcourir le menu.
Appuyer le bouton pour valider votre choix.
Lignes du menu:
Paramétrés- affichage des paramétres actuels
Réglages - configuration de [appareil
Mode test
Retour- retour au menu principal

Informations affichées dans le menu  paramétres:
Cycles - nombres de cycles effectués par I'appareil
Cour. mot- courant de moteur
Encoder - position de encodeur du rotor
Vitesse - vitesse du rotor,
Retour - retour au menu principal

Configuration de la langue
Choisissez la langue de linterface. Les messages sont traduits dés le changement de
langue.

Réglages par défaut: EN

Configuration de la fonction passage libre
Déverrouillage permanent du rotor pour le passage dans un sens donné. Réglages pos-
sibles:
OFF - passage libre désactivé. Le passage n'est possible quapres la réception d'un
signal externe.
ON - passage libre activé. Le portillon est déverrouillé dans la direction concernée.

Réglages par défaut: OFF
File dattente

La longueur de la file dattente correspond au nombre maximal de signaux de déclen-
chement qui peuvent étre mémorisés a condition quiils soient envoyés a de courts in-
tervalles.

Vous pouvez choisir des valeurs comprises entre 1 et 98.

Réglages par défaut: 3

Configuration du temps de déverrouillage

Le compteur de temps de déverrouillage est actionné dés la réception d'un signal de
déclenchement. Apres ['expiration du temps réglé, le rotor est reverrouillé.

Vous pouvez choisir des valeurs comprises entre 3 et 60 secondes.

Réglages par défaut: Bs



MENU REGLAGES

MODULE DE CONTROLE

Configuration de la fonction des signaux d'entrée (IN 1-4)
Le réglage IN 1-4 permet de définir la fonction des entrées 1-2 IN et IN 3-4.
Comﬁgurat\oms possibles:
open (ouvert] - entrée fonctionne comme déclenchement
free (libre) - le court-circuit sur une entrée déclenche la fonction passage libre
dans la direction choisie
lock (bloguer] - le court-circuit sur une entrée bloque le module qui cesse de
répondre aux signaux externes

Réglages par défaut: open

Configuration du type de signal de retour

Ce reg\age permet de définir le type de signal de retour émis. Configurations possibles:
OPN/REC - signal de rétroaction est envoyé immeédiatement aprés le déverrouil-
lage transition
CLS/END - signal de rétroaction est envoyé aprés passage de blocage
PAS - signal de rétroaction est envoyé lors de la détection d'une transition dans
une direction donnée
STR - signal de rétroaction est envoyé aprés le début du mouvement du rotor

Durée du signal de retour
Vous pouvez choisir des valeurs comprises entre 0.5 et 1.5's.

Réglages par défaut: 0,8s

Configuration de la position sortie (zéro) et calibrage
Pour passer a la configuration de la position zéro, choisissez la fonction zero config. Ce
mode, ainsi que celui de calibrage, est décrit ci-dessous.

Calibrage

Le sous-menu de calibrage permet de régler les paramétres nécessaires du mouve-
ment des moteurs.

Ces parametres sont spécifiés ci-dessous.

Option indisponible dans les portillons des séries GA, BASIC

Reglages de la licence
Sous-menu vous permet dentrer une clé de licence déverrouiller une licence. En cas
derreur de saisi de la clé, cette ligne du menu sera temporairement bloguée.

Configuration des pictogrammes
Le sous-menu de configuration des pictogrammes permet de configurer les picto-
grammes diinformation. Il est décrit ci-dessous.

Enregstrement de la configuration
La fonction Save & Exit permet d'enregistrer les nouveaux réglages et de retour-
ner au menu principal.
La fonction Cancel permet de supprimer les nouveaux réglages et de retourner
au menu principal.

Une fois dans le menu de configuration des pictogrammes, il y a deux options & choisir:
Standard - pictogrammes standard ,
RGB - possibilité de choisir parmi 16 options de pictogrammes de passage ouvert
(séparément pour la gauche
et pour la droite] et 4 pour les pictogrammes de signalisation de passage fermé
(séparément pour la gauche et pour la droite).
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MENU DE LICENCE

Aprés avoir choisi le menu de licence, nous pouvons lire le numéro de licence. Utilisez
[encodeur pour saisir le numéro de licence. Tournez la molette pour changer le chiffre et
appuyez pour déplacer le curseur a la position suivante. Aprés avoir saisi le dernier chiffre,
appuyez sur l'encodeur pour naviguer de nouveau dans le menu.

Sile PIN saisi est correct, cliquez OK pour passer au menu réglages de licence. Choisissez
[option BACK pour revenir au menu réglages.

Dans le menu réglages de licence, vous pouvez définir le nombre limite de cycles. Une
fois celui-ci atteint, le portillon ne réagira pas aux signaux externes, ni au mode de test, et
le message correspondant saffichera. Vous pouvez choisir des valeurs comprises entre:
None - pas de limite
1k, 10k, 56k et 108k 206k - limite en milliers

Une fois le mode de test activé depuis le menu principal du module, le portillon fonc-
tionne de maniére autonome.

Il effectue cing cycles dans un sens et cing dans lautre. Tous les mécanismes raccordés
au module sont alors utilisés. Les paramétres de service saffichent sur écran. Pour
quitter le mode de test, choisissez Back (Retour).

Concernant les séries BA3, BR2, GA, le mode n'est intégre que dans les appareils avec
un rotor a mouvement assiste.

A Attention: Lors du démarrage du mode de test, aucune personne ne doit se trouver a la portée des composants mobiles de appareil.

APPAREILS DE LA SERIE SG
DESCRIPTION DES CONNEXIONS DU MODULE DE CONTROLE

FANVANVANVANVANVANL VA VAV VALV AL VIRV AL VAL VA v Ve
SN 987654321

IN1-12
Q ouT1-6
MAGTRONIC / GASTOP ~ MENU
~_ "
@ .
pLE: » i

ENC1-5

AN

Nom de la sortie Fonction dans le module de contréle maitre Fonction dans le module de controle esclave
IN1 entrée de capteur optique 1 entrée de signal configurable direction gauche

IN2 masse - non utilisé masse de signal d'entrée

IN3 entrée de capteur optique 2 entrée de signal configurable direction droite

IN4 masse - non utilisé masse de signal d'entrée
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Nom de la sortie Fonction dans le module de controle maitre Fonction dans le module de contréle esclave

INS entrée de capteur optique 3 entrée de signal de déclenchement direction gauche

INB masse - non utilisé masse de signal dentrée

IN7 entrée de capteur optique 4 entrée de signal de déclenchement direction gauche

IN8 masse - non utilisé masse de signal dentrée

INS entrée de capteur optique 5 entrée de signal dincendie (normalement fermé)

INI® masse - non utilisé masse de signal dincendie

INM entrée de capteur optique 6 non utilisé

IN12 masse - non utilisé non utilisé

ouTt-2 non utilisé signal de retour NO pour la direction gauche

0uT 2-3 non utilisé signal de retour NO pour la direction gauche

0UT 4-5 non utilisé signal de retour NO pour la direction droite

0UT 5-6 non utilisé signal de retour NO pour la direction droite

AUX conﬂnecteur de communication entre les modules de contréle connecteur de communication entre les modules de controle maitre -
maitre - esclave esclave

LED1-6 connecteur de controle des pictogrammes coté maitre connecteur de controle des pictogrammes coté esclave

PWR alimentation 24VDC ou 24VAC alimentation 24VDC ou 24VAC

ENC connecteur dencodeur de position du bras du module maitre connecteur dencodeur de position du bras du module esclave

BREAK 12 connecteurnde contréle de ventouse électromagnétique du connecteur de contréle de ventouse électromagnétique du module
module maitre esclave

MOTOR1-2 connecteur de contréle de moteur du module maitre connecteur de controle de moteur du module esclave

BEEPER1-2 connecteur de controle de siréne dalarme non utilisé

FUSE connecteur de fusible 3 action différée 5A connecteur de fusible 3 action différée 5A

MENU REGLAGES

Position du bras en mode d'attente

Réglage du bras en situation d'attente de passage. Si une position autre que centrale est
choisie, appareil se verrouillera en déclenchant la sirene d'alarme en cas de tentative
de passage non autorisé dans la sens d'ouverture du portillon. Il est recommandé d'uti-
liser ce réglage en combinaison avec la fonction de passage libre dans le sens concerné.

Réglage par défaut: Cen

Réglage du sens d'ouverture de [appareil aprés la réception du signal dincendie.

Réglage par défaut: L

1. Position d'ouverture - mettre les bras en position ouverte (et valider en appuyant
sur le bouton de l'encodeur, quel que soit le caté).

2. Position de fermeture - mettre les bras en position fermée et valider en appuyant

H sur le bouton de I'encodeur.

i 3. Position douverture - mettre les bras en position ouverte, contraire a celle de [éta-
pe 1, et valider en appuyant sur I'encodeur.

7 La quatrieme étape de réglage des positions zéro consiste a les valider. Une fois le bouton
g L, = i de encodeur appuyé, on passe au menu de réglage. Le message « 0K » confirmera que
siom "mn BT | les positions zéro sont correctement réglées dans le module de contréle matre.

Attention: Pour enregistrer les changements apportés, utiliser l'option « Enregistrer et
quitter ». Cela ne concerne que le module maitre. Les positions zéro dans le module
esclave senregistrent dés la vérification positive de celles-ci.

Le mode de configuration zéro permet de régler les positions d'ouverture et de fermeture des bras de I'appareil.
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Attention: Lors du réglage de la position zéro, le connecteur de moteur et de ventouse électromagnétique doit &tre déconnecté du module. Cela concerne aussi bien le
coté maitre qu'esclave parce que leurs positions zéro sont réglées en méme temps!

Le réglage de la position zéro s'effectue simultanément pour le module maitre et le module esclave a condition qu'ils soient bien com-
muniqués entre eux. La vérification des données sur I'afficheur ne concerne que le module maitre.

CALIBRAGE

Une fois dans le sous-menu de calibrage, il est possible de modifier des paramétres
précis de [algorithme de commande. Pour éditer la position, appuyez sur le bouton de
[encodeur et tournez-le pour diminuer ou augmenter la valeur éditée.
k - détermine la vitesse générale du mouvement. Si le bras a une tendance &
dépasser la position darrét et a reculer par la suite, diminuer le parametre. Aug-
mentez-le si le bras se déplace trop lentement.
u min - détermine la vitesse de déplacement. Si le bras n'atteint pas une position
donnée, ce qui fait déclencher la siréne et bloquer momentanément le bras,
augmentez le parametre. Celui-ci doit étre diminué si le bras a une tendance &
dépasser la position.

Pour enregistrer les valeurs choisies, sélectionner l'option « Retour » et puis « Enregistrer
et quitter ».

PREMIERE MISE EN SERVICE

Afin d'assurer la sécurité lors de la premiére mise en service, respectez les régles suivantes:

1. Avant de mettre l'appareil sous tension, assurez-vous que tous les cables sont raccordés correctement.

2. Ne procéder pas au raccordement de la ventouse et du moteur quapreés s'étre assuré que I'encodeur fonctionne correctement
(menu - paramétres - encodeur - la valeur change avec la manipulation manuelle du bras).

3. Assurez-vous que les capteurs optiques sont bien raccordés (menu parameétres). Le chiffre 0 signifie que la barriére est interrom-

pue et le 1 quelle ne l'est pas.

Les positions zéro sont réglées en usine. En cas de besoin de reréglage, déconnectez les connecteurs de ventouse et de moteur.

5. Tout mauvais raccordement des cables de I'encodeur risque de provoquer un fonctionnement imprévisible de 'appareil. Prenez des
précautions particuliéres lors de la mise en service de test.

R

APPAREILS DES SERIES BA3/BR2/GA
DESCRIPTION DES CONNEXIONS DU MODULE DE CONTROLE
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Symbol Description

Connecteur d'entrée de signal externe pour le passage vers la droite. Signal actionné
IN1-2 par court-circuit. La fonction de cette entrée est configurable depuis le menu du mo-
dule de controle. Par défaut, elle est configurée comme autorisation de passage.

Connecteur dentrée de signal externe pour le passage vers la gauche. Signal actionné
IN 3-4 par court-circuit. La fonction de cette entrée est configurable depuis le menu du mo-
dule de controle. Par défaut, elle est configurée comme autorisation de passage.

Connecteur d'entrée de signal d'autorisation de passage vers la gauche. L'autorisation

56 sactive a la suite du court-circuit de broches du connecteur.

Connecteur dentrée de signal dautorisation de passage vers la droite.

IN7-8 ['autorisation sactive a la suite du court-circuit de broches du connecteur.

30



MODULE DE CONTROLE

Symbol Description

Connecteur dentrée de signal dincendie: Le signal peut étre configuré comme NO
(normalement ouvert) ou comme NC (normalement fermé) selon la configuration dans

IN9-18 S " o .
le menu. Aprés avoir regu un signal dincendie, lappareil se met en mode de passage
libre dans les deux sens.

IN -1 Connecteur d'entrée de signal de verrouillage. Aprés le court-circuit sur les entrées IN 1t

et IN12, le portillon se verrouille et ne réagit pas aux signaux de déclenchement.

Connecteur de sortie de relais de signal de retour pour le passage vers la gauche. Il se
0uT1-3 compose de 3 broches émettant des signaux libres de potentiel NO et NC. La durée d'un
signal et le moment de son actionnement peuvent étre réglés dans le menu.

Connecteur de sortie de relais de signal de retour pour le passage vers la droit. Il se
0UT4-6 compose de 3 broches émettant des signaux libres de potentiel NO et NC. La durée d'un
signal et le moment de son actionnement peuvent étre réglés dans le menu.

AUX Connecteur pour les modules d'extension

LED Connecteur de sortie de signaux lumineux (pictogrammes) d'état de fonctionnement
PWR Connecteur d'alimentation 24VAC ou 24 DC

FUSE Connecteur de fusible - 5A & retardement

ENC Connecteur d'encodeur de position du rotor du portillon (S broches)

BREAK Connecteur de sortie de tension de commande de la ventouse électromagnétique
MOTOR Connecteur de sortie de tension de commande du moteur actionnant le rotor
colLL Connecteur de sortie de tension de commande de circuits de verrouillage gauche
COILR Connecteur de sortie de tension de commande de circuits de verrouillage droit
DROP ARM Connecteur de sortie de tension de commande de tombantes bras

ENC_MEN Encodeur rotatif avec bouton de menu

MENU REGLAGES

Configuration des bobines

Deux options pour chague bobine:
NOR - bobine normale: elle verrouille le rotor en cas de coupure d'alimentation.
REV - bobine réversible: le rotor reste déverrouillé en cas de coupure dalimen-
tation.

Réglages par défaut: NOR

Vitesse du rotor
Ce réglage permet de définir la puissance du moteur de commande du rotor.
Vlous pouvez choisir des valeurs comprises entre f et 9.

Réglages par défaut: 5
Option indisponible dans les portillons des séries GA, BASIC

Fonction de signal d'incendie
Le signal diincendie peut fonctionner en modes normalement fermé ou normalement
ouvert

NO - normalement ouvert

NC - normalement fermé

Réglages par défaut: NO

Configuration du mouvement d'initiation
Ce réglage permet de définir si et dans quelle direction I'appareil doit effectuer le mouve-
ment d'initiation. Configurations possibles:

L - mouvement & gauche

R - mouvement a droite

none (aucun) - pas de mouvement dinitiation

Réglages par défaut: none
Option indisponible dans les portillons des séries GA, BASIC
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CONFIGURATION DE LA POSITION ZERO

Aprés avair choisi le mode de configuration zéro, il faut successivement mettre chacun
des bras en position zéro. Chacune des trois positions doit étre validée avec lencodeur.
Le numéro de la position zéro en cours de définition (0, 1 ou 2] saffiche. Pour mémoriser
une position, appuyez sur l'encodeur. Lors de la configuration, le module reconnaitra auto-
matiquement le rotor concerné et permettra de configurer trois ou quatre positions zéro.

Une fois toutes les positions zéro définies, les valeurs correspondantes s'afficheront sur e~
cran. Sielles sont correctes, un « 0K » saffichera. Sinon, cest « Error » qui saffiche. Ainsi, les
valeurs des positions zéro ne seront pas enregistrées et la procédure doit étre répétée. Quel
que soit le résultat, nous passerons au menu réglages apres avoir appuyé sur l'encodeur.
Pour sauver les changements, sélectionnez [option Save&Exit.

Une fois la procédure de calibrage lancée, la vitesse du rotor saffiche en bas. Le module de
controle essayera de démarrer le moteur pour identifier ses paramétres.

Attention: Pendant le calibrage, rien ne peut perturber le mouvement du rotor. Il ne doit
pas étre tenu par la main. Sinon, la procédure doit étre répétée.

Option indisponible dans les portillons des séries GA, BASIC

Une fois le calibrage terming, les parameétres identifiés saffichent. Aprés avoir appuyé sur
[encodeur, nous retournerons au menu réglages.
Pour enregistrer les changements, sélectionnez [option Save & Exit.

Option indisponible dans les portillons des séries GA, BASIC

PREMIERE MISE EN SERVICE

Afin d'assurer la sécurité lors de la premiére mise en service, respectez les régles suivantes:
1. Avant de mettre 'appareil sous tension, assurez-vous que tous les cables sont raccordés correctement.
2. Tout mauvais raccordement des cables de I'encodeur peut causer des comportements imprévisibles de I'appareil. Soyez particuliere-

ment vigilants lors de la mise en service de test.

DESCRIPTION DES FONCTIONS SUPPLEMENTAIRES DU PROGRAMME MAG_GRI_VI1HEX, CHARGE DANS LES CON-

TROLEURS MAGTRONIK POUR LES PORTES HR / GRI.

Ajaout de la possibilité de configurer des paramétres de mouvement supplémentaires:

+  U_MIN: valeur de controle minimale - responsable du mouvement du bras autour du point zéro
La limite inférieure de controle que I'électronique donne au moteur dans la phase finale du mouvement. Sile moteur sarréte avant

d'atteindre la position cible, augmentez cette valeur.

»  U_MAX: valeur maximale de controle - limitation de la puissance maximale donnée au moteur
Sila porte accélére trop dans la phase initiale du mouvement, cette valeur doit étre réduite.

+  TOLERANCE : tolérance du point zéro.

Plage en points d'encodeur, reconnu comme une position fermée valide. Si un positionnement plus précis est nécessaire, il est

possible de tester ce paramétre.

»  SPEED: Valeur influencant la proportion dans laquelle le moteur est piloté en fonction de la distance du point indiqué. Ce pa-
rametre reste inchangé par rapport a I'ancienne version du logiciel.
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MODUL STERUJACY

OPROGRAMOWANIE STEROWNIKA

Sterownik urzadzenia jest zarzadzany oprogramowaniem wytworzonym przez producenta urzadzenia. Producent udziela licencji na ko-
rzystanie z oprogramowania wytacznie w zakresie wspotpracy z zakupionym urzadzeniem i w celu jego sterowania. W/w licencji producent
udziela wytgcznie na produkty zakupione u autoryzowanego przedstawiciela. Licencja jest udzielana na czas:

1. Miesiaca od sprzedazy urzadzen (na podstawie kredytu kupieckiego).

2. Czas nieokreslony - po zaptacie catej ceny za urzadzenie.

Wszelkiego rodzaju zmiany lub przerobki w oprogramowaniu moga by¢ wprowadzane jedynie na podstawie pisemnej i szczegotowe;
zgody producenta urzadzenia. Licencja dotyczaca korzystania z oprogramowania nie obejmuje dokonywanie zmian lub przerobek w opro-
gramowaniu bez zgody producenta. Producent nie bierze odpowiedzialnosci za prawidtowa i bezpieczng prace urzadzenia w przypadku
dokonania jakichkolwiek zmian w oprogramowaniu sterujgcym urzadzenia bez jego zgody.

Producent zastrzega mozliwos¢ wprowadzenia zmian lub innowacji oprogramowania. W celu otrzymania zasad i sposobow aktualizacji
oprogramowania nalezy skontaktowac sie z dziatem handlowym producenta. Urzgdzenia sa dostarczane z zapisanym standardowym opro-
gramowaniem opisanym w niniejszej dokumentacji. W przypadku potrzeby dokonania jakichkolwiek zmian w oprogramowaniu urzadzenia
uprzejmie prosimy o kontakt z dziatem handlowym producenta. Nosnikiem oprogramowania jest sterownik urzadzenia.

DANE TECHNICZNE

Zasilanie 24VDC / 24VAC
Zakres wilgotnosci przechowywania 18 - 90 %RH
Zakres temperatury przechowywania -40 - 85°C
Zakres wilgotnosci podczas pracy 18 - 90 %RH
/akres temperatury pracy -20 - 70°C
Obciazenie wyjscia zasilania max 120W
Whktadka bezpiecznikowa SA

+  Sygnaty wejsciowe sterownika - sygnat zwarcia do masy odpowiedniego pinu wejsciowego o potencjale SV. Sygnat ten powinien
by¢ w przedziale MIN: 0.2s, MAX: s

+  Sygnaty wyjsciowe sterownika - sygnaty wyjsciowe sterownika to bezpotencjatowe sygnaty zwarcia. W zaleznosci od uzytej party
wyjs¢ mozemy uzyskac sygnaty NO lub NC. Czas trwania sygnatu zwrotnego mozna skonfigurowac w menu sterownika.

FUNKCJE GLOBALNE

Funkgje globalne to funkcje wspdlne dla wszystkich rodzajow urzadzen. W dziatach odnoszacych sie do konkretnych serii urzadzen
opisane s3 funkcje whasciwe tylko dla konkretnych serii urzadzen.

NAWIGACJA

Do poruszania sie po interfejsie sterownika wykorzystywany jest enkoder obrotowy. Poprzez obracanie go w lewo lub prawo przechodzi-
my pomiedzy sasiednimi pozycjami aktualnie wybranego menu. Przycisniecie enkodera powoduje, zaleznie od pozycji na ktorej sie znajduje-
my, zmiane wartosci lub wejscie do podmenu.
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EKRAN GEOWNY

Po podtaczeniu urzadzenia do zasilania na wyswietlaczu sterownika pojawia sie ekran
gtowny. Po lewej stronie wyswietlaja sie stany kolejek (Q0 - kolejka dla kierunku lewego,
01 - kolejka dla kierunku prawego). W prawym gornym rogu znajduja sie opisy aktualnie
wystepujacych btedow. Mozliwe sa:

. Enc_error - btad enkodera, niepodtaczony lub niesprawny

. Lic_error - licencja nieaktywna

. Default_sett - pamie¢ btednie odczytana - wezytane ustawienia fabryczne

. connection_error - btad potaczenia ze sterownikiem slave

W prawym dolnym rogu wyswietlana jest aktualna wersja oprogramowania. W przypad-
ku nie wystepowania komunikatu btedu sterownik wyswietla stan czujnikow optycz-
nych. Po weisnieciu enkodera nastepuje przejscie do menu gtownego.

MENU GLOWNE

Po menu gtownym poruszamy sie obracajac enkoderem.
Strzatka w pierwszej kolumnie wskazuje na wybrang pozycje. Wcisniecie enkodera za-
twierdza wybor.
Pozycje menu gtownego:
Parametry - podglad aktualnych parametrow urzadzenia
Ustawienia - konfiguracja urzadzenia
Tryb testowy
Powrot - powrdt do ekranu gtownego

Pozyqe wyswietlane w menu parametry:
Cykle - ilos¢ cykli pracy ktore wykonato urzadzenie
I'sil - prad silnika
Enkoder - pozycja enkodera rotora
Predkosc - aktualna predkosé rotora
Sensors - stan czujnikow optycznych
Powrdt - powrot do menu gtownego

Konfiguracja jezyka
Ustawienie to pozwa\a wybrac jezyk interfejsu. Komunikaty sa tumaczone od razu
po zmianie jezyka.

Ustawienie domysine: PL

Konfiguracja funkgji wolnego przejscia
Ustawienie statego odblokowania przejscia dla ruchu w danym kierunku. Mozliwe usta-
wienia:
OFF - wolne przejscie wytaczone. Ruch odbywa sie tylko po otrzymaniu sygnatu
zewnetrznego
ON - wolne przejscie wtaczone. Bramka jest odblokowana w danym kierunku

Ustawienie domysine: OFF

Konfiguracja dlugosci kolejki
Pozycja ta stuzy do ustawienia ilosci pamietanych sygnatow wejsciowych. Konfiguracja
daje mozliwos¢ wyboru tej wartosci z przedziatu 3 - 60

Ustawienie domyslne: 3

Konfiguracja czasu odblokowania

Licznik czasu odblokowania zostaje uruchomiony wraz z otrzymaniem sygnatu wyzwa-
lajgcego. Po uptynieciu tego czasu zezwolenie na przejscie jest anulowane.

Konfiguracja daje mozliwos¢ wyboru tej wartosci z przedziatu 3 - 60 sekund.

Ustawienie domyslne: 6s
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MENU USTAWIENIA

Konfiguracja funkcji sygnatow wejsciowych (IN 1-4)
Ustawienie Wej. -4 pozwala okreslic funkcje przypisana do wejsc IN 1-2. oraz IN 3-4.
Dostepne mozliwosci to:
. open - wejscia dzitaja jako wyzwolenie
free - zwarcie na ktoryms z wejsc powoduje uruchomienie funkcji wolnego wej-
Scia w danym kierunku
lock - zwarcie na ktoryms z wejs¢ powoduje zablokowanie sterownika na sygnaty
zewnetrzne w danym kierunku na wejsciach 5-6 oraz 7-8

Ustawienie domysine: open

Konfiguracja rodzaju sygnatu zwrotnego
Ustawienie to pozwala skonfigurowac rodzaj wysytanego sygnatu zwrotnego.
Dostepne mozliwosci to:
OPN - sygnat zwrotny wysytany jest od razu po odblokowaniu przejscia
CLS - sygnat zwrotny wysytany po zablokowaniu przejscia
PAS - sygnat zwrotny wysytany po wykryciu prawidtowego przejscia w danym
kierunku

Ustawienie domysine: pas

Konfiguracja czasu trwania sygnatu zwrotnego
Czas trwania sygnatu zwrotnego mozna wybrac z przedziatu 0.5s - 1.5s.

Ustawienie domysine: 6,85

Konfiguracja pozycji zerowej
Uruchomienie funkgji Konfig zero powoduje przejscie do trybu konfiguracji pozycji za-
mknietej oraz otwartej w lewo i prawo. Tryb ten jest omowiony w nastepnych punktach.

Kalibracja
Podmenu kalibracja pozwala na ustawienie niezbednych parametrow ruchu silnikéw.
Sa one opisane w nastepnych punktach.

Opcja nie wystepuje w bramkach serii: GA, BASIC

Ustawienia licengji
Podmenu licencji pozawala na wprowadzenie klucza odblokowujacego licencje. Btedne
wprowadzenie klucza skutkuje chwilowym zablokowaniem tej pozycji w menu ustawien.

Konfiguracja piktogramow
Podmenu konfiguracji piktogramow pozawala na skonfigurowanie piktogramow infor-
macyjnych. Jest on opisany w nastepnych punktach.

Zapisywanie wprowadzonej konfiguragji
Zapisz i wyjdz - zachowuje zmienione ustawienia oraz przenosi do menu
gtownego
Anuluj - zmienione ustawienia sa odrzucane oraz réwniez nastepuje przejscie
do menu gtownego

Po wejsciu do menu konfiguradji piktograméw mamy do wyboru dwie opdje:
Standard - piktogramy standardowe
RGB - daje mozliwose wyboru sposrod 16 opcji piktogramu sygnalizujacego przejscie
otwarte (osobno dla lewej oraz prawej strony) oraz 4 sposrod opcji piktogramu sy-
gnalizujacego przejscie zamniete (osobno dla lewej i prawej strony)
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MENU LICENCJI

Po wejsciu do menu licencja mozemy odczytac numer licencji. W celu wprowadzenia nu-
meru pin korzystamy z enkodera. Obrot jego osia zmienia cyfre a przycisniecie powoduje
przesuniecie kursora na sasiednia pozycje. Po wprowadzeniu ostatniej cyfry przycisniecie
enkodera pozwala znow poruszac sie po menu.

Jesli wprowadzony jest poprawny pin to po kliknieciu pozycji Ok zostaniemy przeniesieni
do menu ustawien licencyjnych. Pozycja powrdt przeniesie nas do menu ustawien.

W menu ustawien licencyjnych mozemy wybrac jaki limit ustawic dla ilosci cykli. Je-
§li bramka osiagnie swoj limit nie bedzie reagowata na sygnaty zewnetrzne oraz na tryb
testowy a na ekranie gtownym wyswietli sie stosowna informacja. Do wyboru sa naste-
pujace pozycje limitu cykli:

None - brak limitu

1k, 10k, 50k 100k oraz 200k - limit w tysiacach

Po uruchomieniu trybu testowego z menu gtownego sterownika bramka zaczyna
pracowac samodzielnie. W trybie testowym na wyswietlaczu sterownika pojawiaja
sie parametry pracy. Aby opuscic tryb testowy nalezy wybrac Powrot.

W urzadzeniach serii BA3, BR2, GA tryb ma zastosowanie tylko w urzadzeniach wypo-
sazonych we wspomaganie ruchu rotora.

é Uwaga: Przy uruchamianiu trybu testowego w zasiegu elementow ruchomych urzadzenia nie moze przebywac zadna osoba.

URZADZENIA SERII SG
0PIS WEJSC STEROWNIKA

ouT1-6

MAGTRONIC / GASTOP ~ MENU

N
an

&
~N
2
_ 7
ﬂ [
25
ez » i
ENC1-5
Nazwa wyjscia Funkcja w sterowniku master Funkecja w sterowniku slave
IN1 wejscie czujnika optycznego 1 wejscie sygnatu konfigurowalnego w kierunku lewym
IN2 masa - nie uzywany masa sygnatu wejsciowego
IN3 wejscie czujnika optycznego 2 wejscie sygnatu konfigurowalnego w kierunku prawym
IN4 masa - nie uzywany masa sygnatu wejsciowego
INS wejscie czujnika optycznego 3 wejscie sygnatu wyzwalajacego w kierunku lewym
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Nazwa wyjscia

Funkcja w sterowniku master

Funkecja w sterowniku slave

ING

masa - nie uzywany

masa sygnatu wejsciowego

IN7 wejscie czujnika optycznego 4 wejscie sygnatu wyzwalajacego w kierunku prawym

IN8 masa - nie uzywany masa sygnatu wejsciowego

IN9 wejscie czujnika optycznego 5 wejscie sygnatu przeciwpozarowego (normalnie zwarty)
INIO masa - nie uzywany masa sygnatu przeciwpozarowego

IN11 wejscie czujnika optycznego 6 nie uzywany

IN12 masa - nie uzywany nie uzywany

ouT1-2 nie uzywany sygnat zwrotny NO dla kierunku lewego

ouT 2-3 nie uzywany sygnat zwrotny NO dla kierunku lewego

0UT 4-5 nie uzywany sygnat zwrotny NO dla kierunku prawego

0UT 5-6 nie uzywany sygnat zwrotny NC dla kierunku prawego

AUX ztgcze komunikacji miedzy sterownikami master - slave ztacze komunikacji miedzy sterownikami master - slave
LED1-6 zkgcze sterujace piktogramami strony master zkgcze sterujgce piktogramanmi strony slave

PWR zasilanie 24VDC lub 24VAC zasilanie 24VDC lub 24VAC

ENC zkgcze enkodera potozenia ramienia modutu master zkgcze enkodera potozenia ramienia modutu slave
BREAK1-2 ztacze sterujace zworg elektromagnetyczna modutu master ztacze sterujgce zwora elektromagnetyczna modutu slave
MOTOR1-2 ztacze sterujace silnikiern modutu master zkacze sterujace silnikiem modutu slaves

BEEPER1-2 Ztacze sterujace syrenka alarmowa nie uzywane

FUSE ztacze bezpiecznika zwtocznego 5A ztacze bezpiecznika zwtocznego 5A

MENU USTAWIENIA

Pozycja ramienia w trybie oczekiwania

Ustawienie ramienia w sytuacji oczekiwania na przejscie. Jesli wybrana bedzie pozycja
inna niz centralna urzadzenie podczas proby nieautoryzowanego przejscia w strone
w ktora bramka jest otwarta zamknie sie i uruchomi syrene alarmowa. Zaleca sie uzy-
wanie tego ustawienia w potaczeniu z funkcja wolnego przejscia w danym kierunku.

Ustawienie domysine: Cen

Konfiguracja funkgji ppoz
Ustawienie kierunku w ktorym otwiera sie urzadzenie po otrzymaniu sygnatu przeciw-
pozarowego.

Ustawienie domysine: L

POZYCJA ZEROWA

o B

Banem "man [

Po wejsciu w tryb konfiguracji zerowej na wyswietlaczu pojawia sie liczba symbolizujaca

etap konfiguracji. Kolejno widzimy:

1. Pozycja otwarta - ustawiamy ramiona w pozycji otwartej (strona nie ma znaczenia
i zatwierdzamy przycisnieciem enkodera.

2. Pozycja zamknieta - ustawiamy ramiona w pozycji zamknietej i zatwierdzamy
przycisnieciem enkodera.

3. Pozycja otwarta - ustawiamy ramiona w pozycji otwartej przeciwnej do tej usta-
wionej w efapie I, a nastepnie zatwierdzamy przyciskiem enkodera.

g e, e, e, B

R

W czwartym etapie ustawiania pozycji zerowych nastepuje ich walidacja. Po przycisnie-
ciu enkodera zostaniemy przeniesieni do menu ustawien. Poprawne ustawienie pozydji
zerowych na sterowniku master zostatnie potwierdzone komunikatem ,0K”

Uwaga: Aby nastepnie zapisa¢ wprowadzone zmiany nalezy skorzystac z opcji Zapisz
i wyjdz. Dotyczy to tylko sterownika master. Zapisanie pozycji zerowych w sterowniku
slave nastepuj od razu po ich poprawnej weryfikadji.

Tryb konfiguracji pozycji zerowej pozwala na ustawienie pozycji zamknietej oraz otwartej ramion urzadzenia.

é Uwaga: Podczas ustawiania pozydji zerowej ztacze silnika oraz zwory elektromagnetycznej powinno byc odtaczone od sterownika. Dotyczy zarowno strony master

jak i slave poniewaz ich pozycje zerowa ustawiane sa jednoczesnie |
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Ustawienie pozycji zerowej nastepuje rownoczesnie dla sterownika master i slave jesli komunikacja miedzy nimi jest prawidtowa. Wery-
fikacja danych na wyswietlaczu dotyczy tylko ustawien sterownika Master.

KALIBRACJA

Po wejsciu do podmenu kalibracji mamy mozliwos¢ zmiany konkretnych parametrow
pracy algorytmu sterujacego. Aby edytowat dana pozycje nalezy weisnac gatke enkodera
a nastepnie obracajac nim zmniejszy¢ lub zwiekszy¢ edytowana wartosc.
k - wptywa na ogolng predkosc ruchu. W przypadku gdy ramie ma tendencje
do przelatywania za pozycje zatrzymania a nastepnie cofaniu sie nalezy ten para-
metr zmniejszy¢ natomiast w przypadku gdy ramie porusza sie za wolny nalezy
go zwiekszyc
u min - wptywa na predkosc dociggania. Jesli ramie nie dochodzi do zadanej po-
zydji co objawia sie wiaczeniem syrenki i chwilowym jego zablokowaniem nalezy
zwiekszyc ten paramelr. Zmniejszenia tego parametru nalezy dokonac w przypadku
gdy ramie ma tendencje do przelatywania zadanej pozyciji.

Zapisanie ustawionych wartosci nastepuje po wybraniu opcji powrot a nastepnie zapisz
i wyjdz.

PIERWSZE URUCHOMIENIE

W celu zapewnienia bezpieczenstwa w trakcie pierwszego uruchomienia nalezy zastosowac sie do nastepujacych zasad:

1. Przed podtaczeniem urzadzenia do pradu nalezy upewnic sie ze wszystkie przewody podtagczone sg prawidtowo.

2. Podtaczenia zwory oraz silnika dokonac dopiero po sprawdzeniu dziatania enkodera ( menu - parametry - enkoder - wartos¢
powinna zmieniac sie podczas manualnego poruszania ramieniem).

3. Sprawdzi¢ podtaczenie czujnikow optycznych (menu parametry) Cyfra 0 oznacza, ze bariera jest przerwana natomiast 1, ze bariera
nie jest przerwana.

4. Pozycje zerowe s ustawiane fabrycznie jednak w przypadku potrzeby ich ponownego ustawienia nalezy odtaczyc ztgcze zwory
oraz silnika.

5. Niepoprawne podtaczenie przewodow enkoder moze powodowac, ze urzadzenie zachowywac sie bedzie w sposob nieprzewidy-
walny. Podczas testowego uruchomienia nalezy zachowac szczegdlng ostroznosé.

URZADZENIA SERII BA3/BR2/GA /HR! (MAGTRONIK)/GR1 (MAGTRONIK)
0PIS WEJSC STEROWNIKA

FAVANVAVANWAVANAVA v Vi) v v v v v Ve v "I
A B171B 1514131211098 7654321
Al IGHT EFT STOP | FIRE Re Le R
RETURN SIGNAL NPUT SIGNALS
. ouT1-8 INT-12 Em
q 35 =
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Symbol Opis wyprowadzenia

Ztacze wejscia sygnatu zewnetrznego dla kierunku lewego. Sygnat jest wyzwalany
IN1-2 zwarciem. Funkcja tego wejscia jest konfigurowalna z poziomu menu sterownika.
Domyslnie jest skonfigurowana jako zezwolenie na przejscie.

tacze wejscia sygnatu zewnetrznego dla kierunku prawego. Sygnat jest wyzwalany
IN3-4 zwarciem. Funkcja tego wejscia jest konfigurowalna z poziomu menu sterownika.
DomysInie jest skonfigurowana jako zezwolenie na przejscie.

tacze wejscia sygnatu zezwolenia na przejscie dla kierunku lewego. Zezwolenie

IN5-6 nastepuje po zwarciu wyprowadzen ztacza.
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Symbol Opis wyprowadzenia

IN7-8 /tacze wejscia sygnatu zezwolenia na przejscie dla kierunku prawego. Zezwolenie
nastepuje po zwarciu wyprowadzen ztacza.
tacze wejscia sygnatu przeciwpozarowego. Sygnat przeciwpozarowy moze byc NO

IN9-10 (normalnie otwarty) lub NC (normalnie zamkniety) zalezenie od konfiguracji w menu
sterownika. Urzadzenie po otrzymaniu sygnatu przeciwpozarowego uruchamia tryb
wolnego przejscia dla prawej i lewej strony.

IN 1112 Ztacze wejscia sygnatu blokujacego przejscie. Po zwarciu wejsé INY i INI2 bramka

) przechodzi w stan blokady - urzadzenie nie reaguje na sygnaty wyzwolenia.

/tacze wyjscia przekaznika sygnatu zwrotnego dla kierunku lewego. Ztacze posiada

0UT13 trzy piny oferujace sygnat bezpotencjatowy NO (normalnie otwarty) oraz NC (normalnie
zamkniety). Czas sygnatu zwrotnego oraz moment jego wystapienia zaleza od ustawien
W menu.
[tacze wyjscia przekaznika sygnatu zwrotnego dla kierunku lewego. Ztacze posiada

0UT 4-6 trzy piny oferujace sygnat bezpotencjatowy NO (normalnie otwarty) oraz NC (normalnie
zamkniety). Czas sygnatu zwrotnego oraz moment jego wystapienia zalezg od ustawien
W menu.

AUX Ztacze do wykorzystania z modutami rozszerzen.

LED Ztacze wyjscia sygnatow Swietinych (piktogramow) sygnalizujacych stan pracy urza-
dzenia.

PWR Z43cze zasilania 24V AC lub 24 DC.

FUSE Ztacze bezpiecznika - 5A zwtoczny.

ENC tacze enkodera potozenia rotora bramki (5 pin).

BREAK /tacze wyjscia napiecia sterujacego zworg elektromagnetyczna.

MOTOR Ztacze wyjscia napiecia sterujacego silnikiem wspomagajacym ruch rotora.

ColL_L Ztacze wyjscia napiecia sterujacego cewka rygla kierunku lewego.

COILR Ztacze wyjscia napiecia sterujgcego cewka rygla kierunku .

DOROP ARM Ztacze wyjscia napiecia sterujacego opadaniem ramienia

ENC_MEN Enkoder obrotowy z przyciskiem do obstugi menu.

MENU USTAWIENIA

Konfiguracja rodzaju cewek
Do wyboru mamy dwie mozliwosci dla kazdej cewki:
NOR - cewka normalna, po zaniku zasilania blokuje rotor
REV - cewka rewersyjna, po zaniku zasilania rotor zostaje odblokowany

Ustawienie domysine: NOR

Konfiguracja predkosci rotora
Ustawienie to pozwala zdefiniowac moc silnika wspomagajacego.
Zakres tego ustawienia to 1 - 9.

Ustawienie domysine: 5
Opdja nie wystepuje w bramkach serii: GA, BASIC

Funkgja sygnatu przeciwpozarowego
Sygnat przeciwpozarowy moze dziatat w trybie normalnie zamknietym (tryb awaryjny
po zwarciu) lub normalnie otwartym (tryb awaryjny po zwarciu)

NO - normalnie otwarty

NC - normalnie zamkniety

Ustawienie domyslne: NO

Konfiguracja ruchu inicjujacego
Ustawienie Ruch pocz. pozwala zdefiniowac czy urzadzenie po podtaczeniu do zasilania
ma wykonywac ruch inicjujacy i jesli tak to w ktora strone.
Mozliwe ustawienia:
L - ruch w strone lewa
R - ruch w strone prawa
none - brak ruchu inicjujacego

Ustawienie domysine: none
Opcja nie wystepuje w bkach serii: GA, BASIC
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POZYCJA ZEROWA

Po wejsciu w tryb konfiguracji zerowej nalezy ustawic w pozycji zablokowanej kazde z ra-
mion po kolei. Kazda z pozycji zerowych musi zostac zatwierdzona przycisnieciem enko-
dera. Na wyswietlaczu pojawia sie numer pozycji zerowej ktora aktualnie jest definiowana
(0, 1. itd) Moment wcisniecia enkodera jest momentem zapamietania pozycji. W trakcie
ustawiania pozydji zero sterownik automatycznie zorientuje sie z jakim rotorem mamy
do czynienia i pozwoli ustawic trzy lub cztery pozycje zerowe.

Po ustaleniu wszystkich pozydji zerowych na wyswietlaczu pojawiaja zapisane wartosci,
Jesli sa one poprawne pojawia sie napis OK. Jesli wartosci sa btedne pojawi sie napis Error.
Oznacza to, ze wartosci pozycji zerowych nie zostang zapisane i procedure nalezy powto-
rzyc. Niezaleznie od wyniku po nacisnieciu enkodera zostaniemy przeniesieni do menu
ustawien.

Aby nastepnie zapisat wprowadzone zmiany nalezy skorzystac z opcji Zapisz i wyjdz pod-
czas wychodzenia do ekranu gtownego.

Po wejsciu do procedury kalibracji w dolnym wierszy wyswietlacza pokazana jest predkos¢
rotora. Sterownik bedzie starat sie bardzo powoli ruszy¢ silnikiem urzadzenia aby ziden-
tyfikowac jego parametry.

Uwagal: Podczas kalibraji nic nie moze zaktocic ruchu rotora. Nie wolno go trzymac reka.
Jesli tak sie stanie procedure nalezy powtorzyc

Opdja nie wystepuje w bramkach serii: GA, BASIC

Po zakonczeniu procedury kalibracji pojawiaja sie zidentyfikowane parametry. Po weisnie-
ciu enkodera zostajemy przeniesieni do menu ustawien. Aby nastepnie zapisac wprowa-
R dzone zmiany nalezy skorzystac z opcji Zapisz i wyjdz podczas wychodzenia do ekranu
gtownego.

Opcja nie wystepuje w bramkach serii: GA, BASIC

PIERWSZE URUCHOMIENIE

W celu zapewnienia bezpieczenstwa w trakcie pierwszego uruchomienia nalezy zastosowac sie do nastepujacych zasad:

1. Przed podtaczeniem urzadzenia do pradu nalezy upewnic sie ze wszystkie przewody podtaczone sg prawidtowo

2. Niepoprawne podtaczenie przewodow enkoder moze powodowac, ze urzadzenie zachowywac sie bedzie w sposob nieprzewidywal-
ny. Podczas testowego uruchomienia nalezy zachowac szczegdlng ostroznosc.

OPIS DODATKOWYCH FUNKCJI DLA PROGRAMU MAG_GRI_V1.LHEX, WGRYWANEGO W STEROWNIKACH MAGTRONIK
DLA BRAMEK HR/GRI.

Dodana mozliwosc konfigurowania dodatkowych parametrow ruchu:

+  U_MIN: minimalna wartosc sterowania - odpowiada za ruch ramienia w okolicy punktu zero
Dolne ograniczenie sterowania jakie elektronika podaje na silnik w koncowe;j fazie ruchu. Gdyby doszto do sytuacji, ze silnik zatrzy-
muje sie przed dotarciem do docelowej pozycji nalezy zwiekszyc tg wartosc.

+  U_MAX: maksymalana wartos¢ sterowania - ograniczenie maksymalnej mocy podanej na silnik
W przypadku, gdy bramka rozpedzataby sie za bardzo w poczatkowej fazie ruchu nalezy zmniejszy¢ tg wartosc.

»  TOLERANCJA: toleranacja punktu zerowego.
Zakres w punktach enkodera, ktory traktowany jest jako prawidtowa pozycja zamknieta. Jesli potrzebne jest doktadniejsze pozy-

cjonowanie mozna eksperymentowac z tym parametrem.

«  PREDKOSC : Wartos¢ wptywajaca na proporcje w jakiej silnik jest sterowany w zaleznosci od odlegtosci od zadanego punktu. Para-
metr ten zostat bez zmian w stosunku do starej wersji softu.
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STYRENHETENS PROGRAMVARA

Styrenheten hanteras av en programvara fran tillverkaren av utrustningen. Tillverkaren ger licens att anvanda programvaran endast i

kombination med den képta utrustningen och for att styra den. Ovanstaende licens ger tillverkaren endast for produkter som képts hos en
auktoriserad aterforsaljare. Licensen beviljas for:

1. Enmanad fran forsaljningsdatum fér utrustningen (baserat pa handelskredit).

2. Obestamdtid - efter betalning av hela priset for utrustningen.

Eventuella andringar eller modifieringar av programvaran far endast utforas efter skriftligt och detaljerat godkannande fran tillverkaren
av utrustningen. Licensen for anvandning av programvaran omfattar inte obehériga andringar eller modifieringar av programvaran utan
tillverkarens godkannande. Tillverkaren ar inte ansvarig for korrekt och saker drift av utrustningen om andringar har gjorts i den pro-
gramvara som styr utrustningen utan tillverkarens godkannande.

Tillverkaren forbehaller sig ratten att andra eller inféra innovationer i programvaran. For att fa principer och metoder fér programup-
pdatering, vanligen kontakta forsaljningsavdelningen hos tillverkaren. Utrustningen levereras med lagrad standardprogramvara som

beskrivs i denna dokumentation. Om du behévr géra andringar i utrustningens programvara, vanligen kontakta forsaljningsavdelningen hos
tillverkaren. Bararen av programvaran ar styrenheten for utrustningen.

TEKNISKA DATA

Stromforsorjning 24VDC / 24VAC
Fuktighetsomrade vid lagring 18 - 90 %RH
Temperaturomrade vid lagring -40 - 85°C
Fuktighetsomrade vid drift 18 - 90 %RH
Drifttemperaturomrade -20 - 70°C
Belastning stromutgang max 120W
Sékringspatron SA

Insignaler till styrenheten - kortslutningssignal till jordning av 5V ingangsstiftet. Denna signal ska ligga inom intervallet MIN: 0.2s,
MAX: 1s

Utsignaler fran styrenheten - utsignaler fran styrenheten ar potentialfria kortslutningssignaler. Beroende pa vilket utgangskort som
anvands kan man fa NO eller NC signaler. Varaktigheten for aterkopplingssignalen kan konfigureras styrenhetens meny.

GLOBALA FUNKTIONER

Globala funktioner ar funktioner som ar gemensamma for alla typer av utrustning. | avsnitt om specifika serier av utrustning beskrivs
funktioner som endast galler for utrustning i specifika serier.

NAVIGERING

For att navigera i styrenhetens granssnitt anvands en roterande enkoder. Genom att vrida den at vanster eller hoger flyttar man mellan

narliggande alternativ pa den aktuella menyn. Genom att trycka pa enkodern andras vardet eller gar man in i undermenyn, beroende pa
alternativet.
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HUVUDSKARM

HUVUDMENY

STYRMODUL

Nar utrustningen ansluts till stromfarsorjningen visas huvudskarmen i displayen pa sty-
renheten. Till vanster visas status pa koerna (Q0 - kon for vanster riktning, Q1 - kon for
hoger riktning). | det dvre hogra hornet finns beskrivningar av aktuellt forekommande
fel. Mojliga fel:

. Enc_error - fel pa enkoder, ej ansluten eller skadad

. Lic_error - inaktiv licens

. Default_sett - felaktigt avlast minne - inlasta fabriksinstallningar

. connection_error - anslutningsfel med slav styrenheten

| det nedre hogra harnet visas den aktuella versionen av programvaran. Om felmedde-
lande inte visas, visar styrenheten status for optiska sensorer. Tryck pa enkodern for att
ga till huvudmenyn.

Navigering i huvudmenyn sker genom att vrida enkodern.
Pilen i den forsta kolumnen indikerar det valda alternativet. Tryck pa enkodern for att
bekrafta valet.
Huvudmenyalternativ:
Parameters - visning av aktuella parametrar hos utrustningen
Settings - konfiguration av utrustningen
Test mode
Back - tillbaka till huvudskarmen

Alternativ som visas i parametermenyn:
Cycles - antalet cykler som utrustningen har utfort
Motor | - motorstrom
Enc - lage for enkoder pa vandkorset
Enc vel - vandkorsets aktuella hastighet
Sensors - lage for optiska sensorer
Back - tillbaka till huvudmenyn

Sprakkonfiguration
Med denna installning kan du valja granssnittssprak. Meddelandena dversatts omedel-
bart efter sprakbytet.

Standardinstalining: PL

Konfiguration av fri passagefunktion

Installning av permanent upplasning for passage i en riktning. Mojliga installningar:
OFF - fri passage ar avstangd. Passage sker endast efter mottagningen av en
extern signal
ON - fri passage ar paslagen. Grinden ar upplast i en given riktning

Standardinstalining: OFF
Konfiguration av kélangd

Detta alternativ anvands for att stalla in antalet insignaler som ska lagras i minnet. Du kan
valja ett varde som ligger inom intervallet 3 - 60.

Standardinstalining: 3

Konfiguration av upplasningstid

Raknare for upplasningstid startas vid mottagandet av utlosningssignalen. Efter denna
tid avbryts tillatelsen att passera. Du kan valja ett varde som ligger inom intervallet 3 - 60
sekunder.

Standardinstalining: 6s
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INSTALLNINGSMENY

Konfiguration av insignalernas funktion (IN 1-4)
Genom att stallain Ing. 1-4 kan du bestamma funktion som ar tilldelad ingangarna IN 1-2.
och IN 3-4. Tillgangliga alternativ:
. open - ingangarna fungerar som utlosning
free - kortslutning pa en avingangarna startar funktionen av fri passage i en given
riktning
lock - kortslutning pa en avingangarna laser styrenheten for externa signalerien
given riktning pa ingangarna 5-6 och 7-8

Standardinstallning: open

Konfiguration av typ av aterkopplingssignal

Med denna installning kan du konfigurera typ av sand aterkopplingssignal.

Tillgangliga alternativ:
OPN/REC - aterkopplingssignal sands omedelbart efter upplasningen av grinden
CLS/END - aterkopplingssignal sands efter lasningen av grinden
PAS - terkopplingssignal sands nar korrekt passage detekteras i en given riktning
STR - aterkopplingssignal sands efter att rotorns rorelse initierats

Konfiguration av aterkopplingssignalens varaktighet
Aterkopplingssignalens varaktighet kan valjas fran intervallet ©.5s - 1.5s.

Standardinstalining: 0.8s

Konfiguration av nollage
Genom att starta funktionen Konfig noll gar du till ett konfigurationslage dar du kan stalla
in stangt och oppet lage till vanster och till hoger. Detta lage beskrivs i foljande avsnitt.

Kalibrering
| undermenyn kalibrering kan du stalla in parametrar som ar nddvandiga for motor-
rorelse. De beskrivs i foljande avsnitt.

Detta alternativ forekommer inte i f6ljande serier av grindar: GA, BASIC

Licensinstallningar
| undermenyn licens kan du mata in en nyckel som I3ser upp din licens. Vid felaktig
inmatning av nyckeln I3ses detta alternativ tillfalligt i installningsmenyn.

Konfiguration av piktogram
| undermenyn konfiguration av piktogram kan du konfigurera piktogram for informa-
tion. Den beskrivs i foljande avsnitt.

Spara konfigurationen
Save &exit - sparar de andrade installningarna och hoppar till huvudmenyn
Cancel - andrade installningar awvisas och hoppar ocksa till huvudmenyn

Nar du gar in i konfigurationsmenyn fér piktogram kan du valja mellan tva alternativ:
Standard - standardpiktogram
RGB - majlighet att valja bland 16 alternativ av piktogram som indikerar Gppen pas-
sage (separat for vanster och hoger sida) och bland 4 alternativ av piktogram som
indikerar stangd passage (separat for vanster och hoger sida)
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LICENSMENY

Nar du gar in i licensmenyn kan du lasa licensnumret. Anvand enkoder for att ange en
PIN-kod. Genom att rotera dess axel andrar du siffra och genom att trycka pa den flyttar
du markaren till narliggande alternativ. Nar du angett den sista siffran, tryck pa enkodern
H for att navigera i menyn igen.

Om du angett ratt PIN-kod, klicka pa OK for att hoppa till installningsmenyn for licens. Nar
du valjer alternativet tillbaka, hoppar du till installningsmenyn.

| installningsmenyn for licens kan du valja vilken grans du vill stalla in for antalet cykler,
Om grinden nar sin grans kommer den inte att svara pa externa signaler och pa testlage
och motsvarande meddelande kommer att visas pa huvudskarmen. Du kan valja mellan
foliande alternativ for cykelgrans:

None - ingen grans

1k, 10k, 50k 100k och 200k - grans i tusental

Nar du startar testlage i styrenhetens huvudmeny borjar grinden arbeta sjalvstandigt.
| testlage visas driftsparametrar i displayen pa styrenheten. Valj Tillbaka for att avsluta
testlaget.

| utrustningen i serierna BA3, BR2, GA anvands testlage endast i enheter som ar utru-
stade med servodrift for vandkorset.

é Observera: Nar du startar testlage far ingen vistas i omradet dar rorliga delar av utrustningen kan nas.

ENHETER I SG-SERIE
BESKRIVNING AV STYRENHETENS INGANGAR

AAANANANT T T TV Y Y Y
SN BTGB RET R A6 887654350
INT-2
Q ouT 1-6
MAGTRONIC / GASTOP ~ MENU
=
w_
ﬂ [
o T 25
Dg 5 25
ENC1-5
Utgangens namn Funktion i master styrenhet Funktion i slave styrenhet
IN1 ingang for optisk sensor 1 ingang for signal som &r konfigurerbar at vanster
IN2 jord - anvands inte jord for insignal
IN3 ingang for optisk sensor 2 ingang for signal som ar konfigurerbar at hoger
IN4 jord - anvands inte jord for insignal
INS ingang for optisk sensor 3 ingang for utlosningssignal at vanster

47



STYRMODUL

Utgangens namn Funktion i master styrenhet Funktion i slave styrenhet

ING jord - anvands inte jord for insignal

IN7 ingang for optisk sensor 4 ingang for utlosningssignal at hoger

IN8 jord - anvands inte jord for insignal

IN9 ingang for optisk sensor 5 ingang for brandsignal (normalt stangd)

INI® jord - anvands inte jord fér brandsignal

Nt ingang for optisk sensor 6 anvands inte

IN12 jord - anvands inte anvands inte

ouT1-2 anvands inte NO aterkopplingssignal for vanster riktning

ouT 2-3 anvands inte NO aterkopplingssignal for vanster riktning

0UT 4-5 anvands inte NO aterkopplingssignal for hoger riktning

0UT 5-6 anvands inte NO aterkopplingssignal for hoger riktning

AUX kontaktdon f6r kormmunikation mellan master - slave styren- kontaktdon f6r kormmunikation mellan master - slave styrenheter
heter

LED1-6 kontaktdon for styrning av piktogram pa master-sidan kontaktdon for styrning av piktogram pa slave-sidan

PWR stromforsorjning 24VOC eller 24VAC stromforsorjning 24VOC eller 24VAC

ENC kontaktdon f6r enkoder for armens position kontaktdon f6r enkoder for armens position i slavemodulen
i mastermodulen

BREAK1-2 SOTtaktdon for styrning av elektromagnetiskt [as i mastermo- kontaktdon for styrning av elektromagnetiskt 1as i slavemodulen

ulen

MOTOR1-2 kontaktdon for styrning av motorn i mastermodulen kontaktdon for styrning av motorn i slavemodulen

BEEPER1-2 kontaktdon for styrning av larmsiren anvands inte

FUSE kontaktdon for trog sakring SA kontaktdon for trog sakring SA

INSTALLNINGSMENY

Armens position i vantelage

Installning av armen i vantan pa passage. Om du valjer annan position &n den centrala
stangs enheten vid forsoket till obehorig passage i den riktning dar grinden ar 6ppen
och startar larmsirenen. Det rekommenderas att anvanda denna installning i kombina-
tion med funktionen av fri passage i denna riktning.

Standardinstallning: Cen

Konfiguration av brandfunktion
Installning av riktning i vilken enheten ska 6ppnas nar den far en brandsignal.

Standardinstallning: L

Nar du gar in i installning av nollage visas en siffra som anger konfigurationssteget i

displayen. Féljande steg visas i tur och ordning:

1. Oppen position - armarna stalls i oppet lage (sidan spelar ingen roll) och valet
bekraftas genom att trycka pa enkodern.

2. Sténgd position - armarna stalls i stangt lage och valet bekraftas genom att trycka
pa enkodern.

3. Oppen position - armarna stalls i 6ppet lage som ar motsatt till laget installt i steg
1och och valet bekraftas genom att trycka pa enkodern.

| det fjarde steget for installning av nollagen sker deras validering. Nar du trycker pa
enkodern hoppar du till installningsmenyn. Ratt installning av nollagen pa master sty-
renheten bekraftas med meddelandet “OK".

g o pan mmn

Observera: For att sedan spara andringarna, anvand alternativet Spara och Avsluta. Detta
galler endast styrenheten master. | slave styrenheten sparas nollagen direkt efter korrekt
verifiering.

Genom att konfigurera nollage kan du stalla in stangd och 6ppen position av enhetens armar.
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Observera: Vid installning av nollaget ska kopplingsdon fér styrning av motorn och det elektromagnetiska laset kopplas bort fran styrenheten. Detta galler bade master-
-sidan och slave-sidan, eftersom deras nollagen stélls in pa samma gang!

Installning av nollaget sker samtidigt for master och slave styrenheten om kommunikationen mellan dem ar ratt. Verifiering av data
displayen géller endast for installningarna for styrenheten master.

KALIBRERING

Nar du gar in i undermenyn kalibrering kan du andra vissa driftparametrar for styralgorit-
men. For att redigera ett alternativ, tryck pa enkodern (ratten] och vrid den for att oka eller
minska det redigerade vardet.

. k - paverkar trafikens totala hastighet. Om armen tenderar att dverskrida stoppla-

get och gar sedan tillbaka ska denna parameter minskas, och nar armen ror sig for
langsamt ska den okas.
u min - paverkar stangningshastigheten. Om armen inte nar installt [5ge, vilket in-
dikeras genom aktivering av larmsirenen och tillfallig 1asning av armen, ska denna
parameter okas. Parametern ska minskas nar armen tenderar att dverskrida installt
lage.

De installda vardena sparas nar du valjer alternativet Tillbaka och sedan Spara och Avsluta.

FORSTA UPPSTART

For att garantera sakerheten vid forsta uppstart ska du folja féljande principer:

1. Setill att alla kablar ar ordentligt anslutna innan du ansluter enheten till elnatet.

2. Anslut Iaset och motorn forst nar du har kontrollerat enkoderns funktion ( meny - parametrar - enkoder - vardet ska andras nar
du flyttar armen manuellt).

3. Kontrollera anslutningen av optiska sensorer (parametermeny). Siffran O indikerar att barriaren ar avbruten och 1indikerar att
barriaren inte ar avbruten.

ENHETER | BA3/Br2/GA-SERIER
BESKRIVNING AV STYRENHETENS INGANGAR

INNNANT T VIV VT
SN BT EEWT R0 88 7 68 433
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Symbol Beskrivning av anslutning

Kontaktdon pa ingang for extern signal for vanster riktning. Signalen utloses vid en
IN1-2 kortslutning. Funktionen hos denna ingang konfigureras i styrenhetens meny.
Standardinstallning ar tillstand for passage.

Kontaktdon pa ingang for extern signal for hoger riktning. Signalen utloses vid en
IN 3-4 kortslutning. Funktionen hos denna ingang konfigureras i styrenhetens meny.
Standardinstallining ar tillstand for passage.

Kontaktdon pa ingang for signal som tillater passage for vanster riktning. Godkannandet

= sker nar kontaktdonets anslutningar kortsluts.

Kontaktdon pa ingang for signal som tillater passage for hoger riktning. Godkannandet

e sker nar kontaktdonets anslutningar kortsluts.

Kontaktdon pa ingang for brandsignal. Brandsignalen kan vara NO (normalt 6ppen) eller
INS-10 NC (normalt stangd) beroende pa konfigurationen i styrenhetens meny. Nar enheten
far en brandsignal, startar den lage for fri passage for hogra och vanstra sidan.

Kontaktdon pa ingang for signal som blockerar passage. Nar ingangar INMl och IN12
kortsluts, dvergar grinden i sparrlage - enheten svarar inte pa utlosningssignaler.
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Symbol Beskrivning av anslutning

Kontaktdon pa relautgang for aterkopplingssignal for vanster riktning. Kontaktdonet har
0uT1-3 tre stift som erbjuder potentialfri signal NO (normalt 6ppen) och NC (normalt stangd).
Aterkopplingssignalens varaktighet och tidpunkt beror pa installningarna i menyn.

Kontaktdon pa relautgang for aterkopplingssignal for hoger riktning. Kontaktdonet har
0UT 4-6 tre stift som erbjuder potentialfri signal NO (normalt éppen) och NC (normalt stangd).
Aterkopplingssignalens varaktighet och tidpunkt beror pa installningarna i menyn.

AUX Kontaktdon som ska anvandas med expansionsmoduler.

LED Kontaktdon pa utgang for ljussignaler (piktogram) som indikerar driftstatus for enheten.
PWR Kontaktdon for stromfarsorjning 24V AC eller 24 DC.

FUSE Kontaktdon for sakring - 5A trog.

ENC Kontaktdon for enkoder till lage pa vandkorset (5 stift).

BREAK Kontaktdon pa utgang for styrspanning som styr elektromagnetiskt Ias.

MOTOR Kontaktdon pa utgang for styrspanning som styr motorn for servidriften av vandkorset.
ColL_L Kontaktdon pa utgang for styrspanning som styr Iasning/spole for vanster riktning.
COILR Kontaktdon pa utgang for styrspanning som styr lasning/spole for hoger riktning .
DROP ARM Kontaktdon pa utgang for styrspanning som styr sankning av armen

ENC_MEN Roterande enkoder med knapp fér menyhantering.

INSTALLNINGSMENY

Konfiguration av spoltyp

Du kan valja mellan tva alternativ for varje spole:
NOR - normal spole, sparrar vandkorset efter stromavbrott
REV - reversibel spole, vandkorset lases upp efter stromavbrott

Standardinstalining: NOR

Konfiguration av vandkorsets hastighet

"ane, Bume” Humaf Buuef I °E um Med denna installning kan du definiera motoreffekt. Intervallet for denna installning ar

1-8.

Standardinstalining: 5
Detta alternativ forekommer inte i grindar serie GA, BASIC

Funktion brandsignal
Brandsignal kan fungera i normalt stangd-lage (noddrift efter en kortslutning) eller i nor-
malt 6ppen-lage (noddrift efter en kortslutning)

NO - normalt 6ppen

NC - normalt stangd

Standardinstallining: NO

Konfiguration av initierande rérelse
Genom att stalla in initial rorelse kan du definiera om enheten, efter anslutning till en
stromkalla, ska utfora initial rorelse och till vilken sida i sa fall.
Mojliga installningar:
L - rorelse till vanster
R - rorelse till hoger
none - ingen initierande rorelse

Standardinstalining: none
Detta alternativ forekommer inte i grindar serie GA, BASIC

NOLLAGE

Nar du gar in i iinstalining av nollage ska du stalla in armarna i last lage en efter en. Varje
nollage ska bekraftas genom att trycka pa enkodern. | displayen visas nummer av de nol-
lage som aktuellt definieras (8, 1., etc). | det 6gonblick du trycker pa enkodern sparas laget
iminnet. Nar du staller in nollage inser styrenheten automatiskt vilket vandkrans det galler
och later stalla in tre eller fyra nollagen.
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NOLLAGE

Efter installning av alla nollagen visas de lagrade vardena i displayen. Om de ar ratta, visas
meddelandet OK. Om vardena ar felaktiga, visas meddelandet Error. Detta innebar att var-
dena av nollagen inte kommer att sparas och proceduren maste upprepas. Oavsett resul-
tatet hoppar du till installningsmenyn nar du trycker pa enkodern.

For att sedan spara andringarna, anvand alternativen Spara och Avsluta for att ga till hu-
vudskarmen.

Nar du gar in i kalibreringsproceduren visas vandkorsets hastighet i den nedersta raden i
displayen. Styrenheten kommer att forsoka starta motorn mycket sakta for att identifiera
dess parametrar.

Observeral: Vid kalibrering far inget stora vandkorsets rorelse. Hall inte det med handen.
Om detta hander, maste proceduren upprepas.

Detta alternativ forekommer inte i grindar serie GA, BASIC

Efter avslutad kalibreringsprocedur visas identifierade parametrar. Tryck pa enkodern for

HH mp| gy B BB att hoppa till installningsmenyn. For att sedan spara andringarna, anvand alternativen Spa-

ra och Avsluta for att ga till huvudskarmen.

Detta alternativ forekommer inte i grindar serie GA, BASIC

FORSTA UPPSTART

For att garantera sakerheten vid forsta uppstart ska du folja féljande principer:
1. Setill att alla kablar ar ordentligt anslutna innan du ansluter enheten till elnatet.
2. Felaktig anslutning av enkoderkablar kan gora att enheten beter sig oférutsagbart. Var sarskilt forsiktig under testuppstart.

Sl
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SOFTWARE VAN DE BESTURINGSEENHEID

De besturingseenheid van het apparaat wordt beheerd door software die is gemaakt door de producent van het apparaat. Deze verleent
uitsluitend gebruikslicenties voor de software in het kader van samenwerking met het aangekochte apparaat en besturing ervan. Deze
licentie wordt uitsluitend verleend voor producten die zijn aangekocht bij een geautoriseerde vertegenwoordiger. De licentie wordt afgege-
ven voor een periode van:

1. Een maand vanaf de verkoop van het product (op basis van handelskrediet)

2. Onbepaalde tijd, na betaling van de volledige productprijs.

Wijzigingen of modificaties van de software mogen uitsluitend plaatsvinden op basis van specifiek schriftelijk akkoord van de producent
van het apparaat. Binnen de gebruikslicentie van de software valt niet het doorvoeren van wijzigingen of modificaties van de software
zonder akkoord van de producent. De producent stelt zich niet aansprakelijk voor juist en veilig gebruik in geval van het doorvoeren van
wijzigingen in de besturingssoftware van het apparaat zonder zijn toestemming.

De producent behoudt zich het recht voor om wijzigingen of vernieuwingen door te voeren in de software. Om informatie te ontvan-
gen over de regels en updatemanieren van de software, kan contact worden opgenomen met de handelsafdeling van de producent. De
apparaten worden geleverd met geprogrammeerde standaardsoftware die wordt beschreven in dit document. In geval van de noodzaak tot
wijzigingen in de apparaatsoftware vragen wij u om contact op te nemen met de handelsafdeling van de producent. De besturingseenheid
van het apparaat is de softwaredrager.

TECHNISCHE GEGEVENS

Spanning 24VDC / 24VAC
Luchtvochtigheidsbereik voor opslag 18 - 90 %RH
Temperatuurbereik voor opslag -40 - 85°C
Luchtvochtigheidsbereik tijdens werking 18 - 90 %RH
Werkingstemperatuurbereik -20 - 70°C
Belasting van de spanningsuitgang max 120W
Smeltveiligheid SA

+  Ingangssignalen van de besturingseenheid - Kortsluitingssignaal voor de massa van de betreffende ingangspin met een potentiaal
van SV. Dit signaal moet zich binnen een bereik van 0,2 s tot 1's bevinden.

+  Uitgangssignalen van de besturingseenheid - Dit zijn kortsluitingssignalen zonder potentiaal. Afhankelijk van de gebruikte uit-
gangspartij kan het signaal NO of NC worden ontvangen. De tijdsduur van het retoursignaal kan in het besturingsmenu worden
geconfigureerd.

GLOBALE FUNCTIES

De globale functies zijn gezamenlijke functies voor alle apparaattypen. In rubrieken met betrekking tot concrete apparaatseries worden
functies beschreven die uitsluitend van toepassing zijn op een concrete serie.

NAVIGATIE

Navigatie door het bedieningsinterface vindt plaats met behulp van een encoder. Door de encoder naar rechts of links te draaien, navige-
ren we tussen opeenvolgende posities van het huidige menu. Door de encoder in te drukken wordt, afhankelijk van de positie waar we ons
bevinden, de waarde gewijzigd of een submenu geopend. 1
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1. Wyswietlacz, 2. Enkoder
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HOOFDSCHERM

Na het aansluiten van het apparaat op de spanning verschijnt het hoofdscherm. Aan de
linkerzijde wordt de stand van rijen weergegeven (Q0 voor de rij in linkerrichting, 01 voor
de rij in rechterrichting). In de rechter bovenhoek bevindt zich een omschrijving van de
huidige fouten. Dit kunnen zijn:

Enc_error- Fout van de encoder. Niet aangesloten of defect.

Lic_error- Inactieve licentie.

Default_sett- Geheugen verkeerd afgelezen. Fabrieksinstellingen geladen.

connection_error- Verbindingsfout met de slave-bediening.
In de rechter benedenhoek wordt de huidige softwareversie weergegeven. Indien er
geen foutmededeling is, geeft de besturingseenheid de staat van de optische sensoren
weer. Na het indrukken van de encoder wordt het hoofdmenu geopend.

HOOFDMENU

Er kan door het hoofdmenu worden genavigeerd met de encoder. De pijl in de linkerko-
lom duidt de gekozen positie aan. Druk de encoder in om de keuze te bevestigen.
Posities in het hoofdmenu:

Parameters- Overzicht huidige apparaatparameters

Settings- Apparaatconfiguratie

Test mode

Back- Terug naar het hoofdscherm

PARAMETERMENU

Weergegevem posities in het parametermenu:
Cycles- Aantal door het apparaat uitgevoerde werkeycli
Motor |- Stroom van de motor
Enc- Encoderpositie van de rotor
Enc vel- Huidige rotorsnelheid
Sensors- Staat van de optische sensoren
Back- Terug naar het hoofdmenu

INSTELLINGENMENU

Taalconfiguratie
Met deze instelling kan de taal van de interface worden gekozen. Meldingen worden
direct vertaald na wijziging van de taal.

Standaardinstelling: PL

Configuratie vrijedoorgangsfunctie
Instellen van de vaste deblokkering van de doorgang voor verkeer in een gegeven
richting. Mogelijke instellingen:
OFF- vrije doorgang uitgeschakeld. Verkeer vindt alleen plaats na ontvangst van
en extern signaal
ON- vrije doorgang ingeschakeld. De poort wordt gedeblokkeerd in de gegeven
richting

Standaardinstelling: OFF

. " Configuratie rijlengte
* Bunal Deze positie dient tot het instellen van het aantal onthouden ingangssignalen. Met deze
configuratie kan een waarde worden ingesteld van 3 tot 60.

Standaardwaarde: 3

Configuratie deblokkeringstijd

De tijdmeter voor deblokkering wordt gestart zodra een signaal wordt ontvangen. Na
verstrijken van deze tijd wordt doorgangsautorisatie geannuleerd. Met deze configuratie
kan een waarde worden ingesteld van 3 tot 60 seconden.

Standaardltijd: 6 seconden
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INSTELLINGENMENU
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Configuratie van de functie van ingangssignalen (IN 1-4)
Door configuratie van Ing. 1-4 kan de functie worden bepaald die wordt toegewezen aan
mgamgem IN1-2 en IN 3-4. De mogelijkheden zijn
open- de ingangen werken als automsahe
free- kortsluiting van een van de ingangen leidt tot het starten van de vrijedoor-
gangsfunctie in de gegeven richting
lock- kortsluiting van een van de ingangen leidt tot blokkering van de besturin-
gseenheid na externe signalen in de gegeven richting voor ingangen 5-6 en 7-8.

Standaardconfiguratie: open

Configuratie van het type retoursignaal
Met deze instelling kan het type verstuurde retoursignaal worden geconfigureerd. De
mogelijkheden zjn:
OPN/REC- het retoursignaal wordt direct verstuurd na deblokkering van de do-
organg
CLS/END- het retoursignaal wordt verstuurd na blokkering van de doorgang
PAS- het retoursignaal wordt verstuurd na detectie van de juiste doorgang in de
gegeven richting
STR - het retoursignaal wordt verstuurd na het starten van de rotorbeweging

Configuratie van de tijdsduur van het retoursignaal
De tijdsduur van het retoursignaal kan 6,5 s tot 1,5 s bedragen.

Standaardinstelling: 6.8 s

Configuratie van de nulpositie

Het starten van de Config zero-functie leidt tot het openen van de configuratiemodus
voor de gesloten en open positie naar links en naar rechts. Deze modus wordt in de
volgende punten besproken.

Kalibratie
In het kalibratie-submenu kunnen belangrijke parameters voor de motorbewegingen
worden ingesteld. Deze worden beschreven in de volgende punten.

Deze optie komt niet voor bij poorten van de serie GA en BASIC.

Licentie-instellingen
In het licentie-submenu kan de licentiesleutel worden ingevoerd. Foutief invoeren van de
sleutel leidt tot tijdelijke blokkering van deze positie in het instellingenmenu.

Pictogramconfiguratie
In dit submenu kunnen informatiepictogrammen worden geconfigureerd Dit wordt
beschreven in de volgende punten.

Opslaan van de ingevoerde configuratie
Save & exit- bewaart de gewijzigde instellingen en opent het hoofdmenu
Cancel- de gewijzigde instellingen worden verworpen en het hoofdmenu wordt
geopend

Na het openen van het pictogram-configuratiemenu hebben we de keuze uit twee opties:
Standard- standaardpictogrammen
RGB- dit biedt een keuzemogelijkheid uit 16 pictogrammen die een signaal geven
van open doorgang (apart voor de linker- en rechterkant) en 4 pictogrammen die
een signaal geven van gesloten doorgang (apart voor de linker- en rechterkant).
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LICENTIEMENU

Na het openen van het licentiemenu kan het licentienummer worden afgelezen. Gebruik
de encoder om de pincode in te voeren. Een enkele draaibeweging verandert het cijfer en
indrukken leidt tot verplaatsing van de cursor naar de volgende positie. Na het invoeren
van het laatste getal zorgt het opnieuw indrukken van de encoder ervoor dat er opnieuw
door het menu kan worden genavigeerd.

Indien de ingevoerde pincode juist is, komen we na het indrukken van de positie Ok in
het licentie-instellingenmenu. De positie Terug’ brengt ons terug in het instellingenmenvu.

In het licentie-instellingenmenu kan een limiet worden ingesteld voor het aantal cycli. In-
dien de poort zijn limiet heeft bereikt, zal deze niet meer reageren op externe signalen en
de testmodus en zal toepasselijke informatie worden weergegeven op het hoofdscherm.
Er kan worden gekozen uit het volgende cycluslimieten:

None- geen limiet

1k, 10k, S8k, 108k en 200k- de limiet x 1800

Na het starten van de testmodus in het hoofdmenu van de besturingseenheid begint
de poort zelfstandig te werken. In de testmodus verschijnen er werkparameters op het
scherm van de besturingseenheid. Klik op Terug om de testmodus te verlaten.

In de apparaten van de serie BA3, BR2 en GA is deze modus alleen van toepassing op
apparaten die zijn uitgerust met ondersteuning van de rotorbeweging.

é Let op: Bij het starten van de testmodus mogen zich geen personen bevinden binnen het bereik van de bewegende onderdelen van het apparaat.

APPARATEN UIT DE SG-SERIE
BESCHRIJVING VAN DE INGANGEN VAN DE BESTURINGSEENHEID

ouT1-8

MAGTRONIC / GASTOP ~ MENU

AN
o

BUZER

-~

MOTOR
BREAK

.

ENC1-5
Naam ingang Functie in de master-bediening Functie in de slave-bediening
IN1 ingang optische sensor ingang configureerbaar signaal in linkerrichting
IN2 massa - niet gebruikt massa ingangssignaal
IN3 ingang optische sensor 2 ingang configureerbaar signaal in rechterrichting
IN4 massa - niet gebruikt massa ingangssignaal
INS ingang optische sensor 3 ingang autorisatiesignaal in linkerrichting
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Naam ingang Functie in de master-bediening Functie in de slave-bediening

ING massa - niet gebruikt massa ingangssignaal

IN7 ingang optische sensor 4 ingang autorisatiesignaal in rechterrichting

IN8 massa - niet gebruikt massa ingangssignaal

IN9 ingang optische sensor 5 ingang brandveiligheidssignaal (normaal gesloten)

INIO massa - niet gebruikt massa brandveiligheidssignaal

INM ingang optische sensor 6 niet gebruikt

IN12 massa - niet gebruikt niet gebruikt

ouT1-2 niet gebruikt retoursignaal NO voor linkerrichting

ouT2-3 niet gebruikt retoursignaal NO voor linkerrichting

0UT 4-5 niet gebruikt retoursignaal NO voor rechterrichting

0UT 5-6 niet gebruikt retoursignaal NO voor rechterrichting

AUX cgnrjector voor communicatie tussen de master- en slave-be- | connector voor communicatie tussen de master- en slave-bediening.
diening.

LED1-6 Eig:tector ter bediening van de pictogrammen aan de master- | connector ter bediening van de pictogrammen aan de slave-kant

PWR stroom 24VDC of 24VAC stroom 24VDC of 24VAC

ENC connector van de encoder voor de vleugelpositie van de connector van de encoder voor de vleugelpositie van de slavemodule
mastermodule

BREAK 12 c‘onnectorvoor bediening van de elektromagnetische veranke- | connector voor bediening van de elektromagnetische verankeringen van
ringen van de mastermodule de slavemodule

MOTOR1-2 connector voor bediening van de motor van de mastermodule | connector voor bediening van de motor van de slavemodule

BEEPER1-2 connector voor bediening van de alarmsirene niet gebruikt

FUSE connector voor de 5A trage zekering connector voor de 5A trage zekering

INSTELLINGENMENU

Vleugelpositie in de wachtstand

De vleugelpositie in de wachtstand voor doorgang. Indien er een andere positie wordt
gekozen dan de centrale positie, wordt de poort tijdens een poging tot ongeautoriseer-
de doorgang gesloten in de richting waarin de poort open is en gaat de alarmsirene af.
Aanbevolen wordt om deze instelling te combineren met de vrijedoorgangsfunctie in
de gegeven richting.

Standaardinstelling: Cent

Configuratie van de brandveiligheidsfunctie
Instelling van de richting waarin het apparaat wordt geopend na ontvangst van een bran-
dveiligheidssignaal.

Standaardinstelling: L

NULPOSITIE

Na het starten van de configuratiemodus verschijnt op het scherm een getal dat de con-

figuratiefase symboliseert. Je krijgt achtereenvolgens te zien:

1. Open positie. De vleugel wordt ingesteld in open positie (de richting is niet van
belang en de instelling wordt bevestigd met een druk op de encoder).

2. Gesloten positie. De vleugel wordt ingesteld in gesloten positie en bevestigd met
een druk op de encoder.

3. Open positie. De vleugel wordt ingesteld in open positie in tegenstelde richting
t.ov. de ingestelde richting van punt 1 en vervolgens bevestigd met een druk op
de encoder.

g o pan mmn

winem “wem § A

In de vierde fase van het instellen van de nulpositie volgt validatie. Na het indrukken van
de encoder komen we in het instellingenmenu. Juiste instelling van de nulposities in de
master-bediening wordt bevestigd met de mededeling ,0K'

Let op: Om de doorgevoerde wijzigingen vervolgens op te slaan, dien je gebruik te maken
van de optie Opslaan en sluiten. Dit betreft alleen de master-bediening. Opslaan van de
nulposities in de slave-bediening vindt direct na succesvolle verificatie plaats.
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De modus ,configuratie van de nulpositie’ staat toe om een open en gesloten positie van de vleugel in te stellen.

Let op: Tijdens het instellen van de nulpositie dienen de motorconnector en elektromagnetische verankeringen afgesloten te zijn van de besturingseenheid. Dit geldt
zowel voor de master als de slave omdat hun nulposities tegelijkertijd worden ingesteld!

Instellen van de nulpositie vindt gelijktijdig plaats voor de master- en slavebediening indien er juiste communicatie tussen deze bedienin-
gen plaatsvindt. Gegevensverificatie op het scherm geldt alleen voort de instellingen van de masterbediening.

KALIBRATIE

Na het openen van het kalibratie-submenu kunnen er concrete parameters worden inge-
steld voor het besturingsalgoritme. Om de gegeven positie te bewerken moet de encoder
worden ingedrukt alvorens de geselecteerde waarde te vergroten of verkleinen door te
draaien.
k - is van invloed op de algemene bewegingssnelheid. Indien de vleugel de tenden-
tie heeft om door de stoppositie heen te schieten en vervolgens terug te keren, dient
deze parameter te worden verkleind. Wanneer de vleugel te langzaam gaat, moet de
parameter worden vergroot.
U min - is van invloed op de draaisnelheid. Indien de vleugel niet in de gewenste
positie komt, hetgeen wordt gevolgd door inschakeling van de sirene en tijdelijke
blokkade, dient deze parameter te worden vergroot. Verklein de parameter wanneer
b de vleugel de neiging heeft om door de gewenste positie te schieten.

Na het selecteren van de optie terug worden de ingestelde waarden opgeslagen en wordt
het menu verlaten.

EERSTE KEER OPSTARTEN

Om de veiligheid te waarborgen tijdens de eerste keer opstarten, dienen de volgende regels te worden nageleefd:

1. Controleer voorafgaand aan het aansluiten op de stroom of alle kabels goed zijn aangesloten.

2. Sluit de verankering en motoren pas aan nadat je de werking van de encoder hebt gecontroleerd (menu- parameters - encoder -
de waarde dient te veranderen tijdens het handmatig bewegen van de vleugel).

3. Controleer de verbinding van de optische sensoren (parametermenu). Het cijfer O betekent dat de barriére onderbroken is en het
getal 1 dat deze niet onderbroken is.

4. De nulposities zijn ingesteld in de fabriek maar in geval van de noodzaak tot het opnieuw instellen moeten de aansluitingen van de
verankering en motor worden afgekoppeld.

5. Onjuiste aansluiting van de kabels van de encoder kan ertoe leiden dat het apparaat niet goed zal werken. Wees extra voorzichtig
tijdens het teststarten van het apparaat.

APPARATEN UIT DE SERIES BA3/BR2/GA
OMSCHRIJVING VAN DE INGANGEN VAN DE BESTURINGSEENHEID

BUZER
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Symbol Beschrijving uitgangsverbinding

Connector voor de ingang van het externe signaal voor linkerrichting. Autorisatie vindt
IN1-2 plaats door kortsluiting. De functie van deze ingang kan worden geconfigureerd vanuit
het bedieningsmenu. Standaard is deze geconfigureerd als autorisatie voor doorgang.
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Symbol Beschrijving uitgangsverbinding
Connector voor de ingang van het externe signaal voor rechterrichting. Het signaal
IN 34 wordt opgeroepen door kortsluiting. De functie van deze ingang kan worden gecon-
figureerd vanuit het bedieningsmenu. Standaard geconfigureerd als autorisatie voor
doorgang.
IN5-6 Connector voor de ingang van het autorisatiesignaal voor doorgang in linkerrichting.
Autorisatie vindt plaats na kortsluiting van de uitgangsverbinding van de connector.
IN7-8 Connector voor de ingang van het signaal voor doorgang in rechterrichting. Autorisatie
B vindt plaats na kortsluiting van de uitgangsverbindingen van de connector.
Connector voor de ingang van het brandveiligheidssignaal. Het brandveiligheids-signaal
IN9-10 kan NO (normaal open) of NC (normaal gesloten) zijn, afhankelijk van de configuratie
in het bedieningsmenu. Het apparaat schakelt na ontvangst van het brandveiligheidssi-
gnaal in de vrije doorgangmodus voor rechter- en linkerrichting.
Connector voor de ingang van het doorgangsblokkadesignaal. Na kortsluiting van
INT-12 ingangen INl en IN 12 schakelt de poort in de blokkeerstand. Het apparaat reageert niet
meer op vrijgavesignalen.
Connector voor de uitgang van het relais van het retoursignaal voor linkerrichting. De
0UT1-3 connector beschikt over drie pinnen die een potentiaalvrij signaal NO (normaal open)
en NC (normaal gesloten) afgeven. De tijdsduur van het retoursignaal en het moment
van optreden hangen af van de instellingen in het menu.
Connector voor de uitgang van het relais van het retoursignaal voor rechterrichting. De
OUT 46 connector beschikt over drie pinnen die een potentiaalvrij signaal NO (normaal open)
en NC (normaal gesloten) afgeven. De tijdsduur van het retoursignaal en het moment
van optreden hangen af van de instellingen in het menu.
AUX Connector voor het gebruik van uitbreidingsmodules.
LED Connector voor de uitgang van lichtsignalen (pictogrammen) ter weergave van de
werkstand van het apparaat.
PWR Voedingsconnector 24V AC of 24 DC.
FUSE Zekeringsconnector - 5A traag.
ENC Encoderconnector van de positie van de rotor van de poort (5-pins).
BREAK Connector voor de uitgang van de spanning die de elektromagnetische verankering
bestuurt
MOTOR Connector voor de uitgang van de spanning die de motor bestuurt ter ondersteuning
van de rotorbeweging
COlLL Connector voor de uitgang van de spanning die de spoel van de grendel van de linker-
- richting bestuurt.
Connector van de uitgang van de spanning die de spoel van de grendel van de rechter-
COILR gang g
- richting bestuurt.
DROP ARM Connector van de uitgang van de spanning ter bediening van het vallen van de arm.
ENC_MEN Encoder met knop voor menubediening.
INSTELLINGENMENU
- Configuratie van de typen spoelen
] Voor elke spoel zijn er twee keuzes:
i NOR - normale spoel. Bij het wegvallen van de stroom wordt de rotor geblokkeerd.
g REV - omgekeerde spoel. Bij het wegvallen van de stroom wordt de rotor gede-
= blokkeerd.
Standaardinstelling: NOR
Configuratie van de rotorsnelheid
Met deze instelling kan het vermogen van de hulpmotor worden vastgesteld.
Het instellingenbereik is 1-9.
Standaardinstelling: 5
Deze optie komt niet voor bij poorten van de serie GA en BASIC
Functie van het brandveiligheidssignaal
Het brandveiligheidssignaal kan werken in normale gesloten modus (noodmodus na
kortsluiting] of normale open modus (noodmodus na kortsluiting]
NO- normaal open
NC- normaal gesloten
Standaardinstelling: NO
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INSTELLINGENMENU

Configuratie van de initieerbeweging
Het instellen van de initieerbeweging staat toe om vast te stellen of het apparaat na
aansluiting op de stroom een initieerbeweging moet uitvoeren, en zo ja, in welke richting.
Mogelijke instellingen:

L- beweging naar links

R- beweging naar rechts

none- geen initieerbeweging

Standaardinstelling: none
Deze optie komt niet voor bij poorten van de series GA en BASIC

NULPOSITIE

Na het openen van de nulconfiguratiemodus moet iedere arm afzonderlijk in de blokke-
erpositie worden gezet. Alle nulposities moeten worden bevestigd door de encoder in te
drukken. Op het scherm verschijnt de huidige ingestelde nulpositie (0, 1 etc.). Het moment
van indrukken van de encoder is het moment van opslaan van de positie. Tijdens het in-
stellen van de nulpositie registreert de besturingseenheid automatisch om welke rotor het
gaat en staat hij toe om drie of vier nulposities in te stellen.

Na het instellen van alle nulposities op het scherm worden de opgeslagen waarden we-
ergegeven. Indien deze correct zijn, verschijnt er 0K’ op het scherm. Indien de waarden
foutief zijn, wordt ERROR" weergegeven. Dit betekent dat de waarden van de nulposities
niet opgeslagen zijn en de procedure dient te worden herhaald. Ongeacht het resultaat
wordt na indrukken van de encoder en het instellingenmenu geopend.

Om vervolgens de doorgevoerde wijzigingen op te slaan, dient de optie ,Opslaan en sluiten’
te worden gekozen.

Na het starten van de kalibratieprocedure wordt op de onderste regel van het scherm de
rotorsnelheid getoond. De besturingseenheid probeert de motor langzaam te bewegen
om zijn parameters te kunnen identificeren.

Let op! Tijdens kalibratie mag niets de motorbeweging hinderen. De rotor mag niet met de
hand worden tegengehouden. Als dit toch gebeurt, moet de procedure worden herhaald.

Deze optie komt niet voor bij poorten uit de series GA en BASIC

Na het beéindigen van de kalibratieprocedure verschijnen de geidentificeerde parameters.
Na het indrukken van de encoder komen we in het instellingenmenu. Om vervolgens de
HHHE doorgevoerde wijzigingen op te slaan, dient de optie ,Opslaan en sluiten te worden geko-
zen.

Deze optie komt niet voor bij poorten uit de series GA en BASIC.

EERSTE KEER OPSTARTEN

Om de veiligheid te waarborgen tijdens de eerste keer opstarten, dienen de volgende regels te worden nageleefd:

1. Controleer voorafgaand aan het aansluiten op de stroom of alle kabels goed zijn aangesloten.

2. Onjuiste aansluiting van de kabels van de encoder kan ertoe leiden dat het apparaat onjuist zal werken. Wees extra voorzichtig tijdens
het teststarten van het apparaat.
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MODULO DI COMANDO

SOFTWARE DEL CONTROLLORE

Il controllore del dispositivo viene gestito dal software creato dal produttore del dispositivo. Il produttore conferisce la licenza alluso
del software esclusivamente nellambito della collaborazione con il dispositivo acquistato e al fine del comando dello stesso dispositivo. La
licenza di cui sopra conferita dal produttore si riferisce esclusivamente ai prodotti acquistati presso I'autorizzato rappresentante. La licenza
conferita ha la seguente durata:

1. Un mese dalla vendita dei dispositivi (in base al credito commerciale).

2. Atempo indeterminato - dopo il pagamento dell'intero prezzo per il dispositivo.

Qualsiasi tipo di modifica o cambio nel software puo essere introdotto esclusivamente in base al consenso scritto e dettagliato del pro-
duttore del dispositivo. La licenza all'uso del software non include I'apporto delle modifiche o dei cambi nel software senza il consenso del
produttore. Il produttore non si ritiene responsabile del corretto e del sicuro funzionamento del dispositivo in caso di qualsiasi modifica nel
software di comando senza il suo consenso.

Il produttore si riserva il diritto di introdurre le modifiche o le innovazioni nel software. Contattare il reparto commerciale del produttore
per ricevere le regole e le modalita di aggiornamento del software. | dispositivi sono forniti con il software standard memorizzato descritto
nella presente documentazione. Qualora fosse necessario introdurre qualsiasi modifica nel software del dispositivo si prega di contattare il
reparto commerciale del produttore. Il portatore del software € il controllore del dispositivo.

TECHNICAL PARAMETERS

Alimentazione 24VDC / 24VAC
Campo dellumidita dello stoccaggio 18 - 90 %RH
Campo della temperatura di stoccaggio -40 - 85°C
Campo dellumidita durante il funzionamento 18 - 90 %RH
Campo della temperatura di esercizio -20 - 70°C
Carico dell'uscita di alimentazione max 120W
Inserto del fusibile SA

+ | segnali dellingresso del controllore - il segnale di cortocircuito alla massa dell'adeguato pin d'ingresso con potenziale 5V. Tale
segnale dovra essere incluso nel campo MIN: 0.2s, MAX: 1s

+ | segnali dell'uscita del controllore - il segnale d'uscita del controllore sono i segnali di cortocircuito senza potenziale. A seconda
dell'utilizzata coppia di uscite possiamo ottenere i segnali NO o NC. La durata del segnale di ritorno puo essere configurata nel menu
del controllore.

FUNZIONI GLOBALI

Le funzioni globali sono le funzioni comuni per tutti i tipi di dispositivi. Nei capitoli che si riferiscono alle rispettive serie di dispositivi sono
descritte le funzioni praticamente soltanto per le rispettive serie di dispositivi.

NAVIGAZIONE

Per navigare linterfaccia del controllore viene utilizzato I'encoder rotante. Ruotando I'encoder a sinistra o a destra ci muoviamo tra le
successive voci del menu attualmente scelto. Premendo I'encoder si ottiene - a seconda della posizione sulla quale ci troviamo - la modifica
del valore o I'entrata al sottomenu.
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MODULO DI COMANDO

SCHERMATA INIZIALE

Dopo aver collegato il dispositivo all'alimentazione, sul display del controllore appare la
schermata iniziale. A sinistra vengono visualizzati gli stati delle code Q0- coda per la dire-
zione sinistra, 01 - coda per la direzione destra). In alto a destra sono visibili le descrizioni
degli errori attualmente presenti. Sono possibili i seguenti errori:

. Enc_error - errore dell'encoder, non collegato o difettoso

. Lic_error - licenza non attiva

. Default_sett - memoria letta erroneamente - impostazioni di fabbrica
. connection_error - errore di connessione con il controllore slave

In alto a destra & visibile [attuale versione del software. Qualora non cisia il messaggio
derrore, il controllore visualizza lo stato dei sensori ottici. Premuto 'encoder, si passa al
menu principale.

MENU PRINCIPALE

Il menu principale pud essere navigato ruotando encoder.
La freccia nella prima colonna indica la posizione prescelta. Premendo 'encoder si con-
ferma la scelta.
Voci del menu principale:
Parameters - anteprima dei parametri attuali del dispositivo
Seltings - configurazione del dispositivo
Test mode
Back - ritorno alla schermata iniziale

Voci visualizzate nel menu parametri:
Cycles - il numero dei cicli desercizio eseguiti dal dispositivo
Motor | - corrente del motore
Enc - posizione dellencoder del rotore
Enc vel - velocita attuale del rotore
Sensors - stato dei sensori ottici
Back - ritorno al menu principale

Configurazione della lingua
Questa impostazione permette di scegliere la lingua dellinterfaccia. | messaggi vengono
tradotti subito dopo aver cambiato la lingua.

Impostazioni predefinite: PL

Configurazione delle funzioni del libero passaggio
La configurazione del costante sblocco del passaggio per la circolazione in una data dire-
zione. Possibili impostazioni:
OFF - libero passaggio spento. La circolazione avviene soltanto dopo aver ricevuto
il segnale esterno
ON - libero passaggio acceso. Il cancello viene sbloccato in una data direzione

Impostazioni predefinite: OFF

Configurazione della lunghezza della coda
Questa posizione serve per impostare la quantita dei segnali d'ingresso memorizzati. Tale
configurazione permette di scegliere questo valore dallintervallo di 3-60

Impostazioni predefinite: 3
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MENU DELLE IMPOSTAZIONI

Configurazione del tempo di sblocco

Il contatore del tempo di sblocco viene azionato dopo aver ricevuto il segnale di scatto.
Trascorso tale tempo, il consenso al passaggio viene annullato.

Tale configurazione permette di scegliere questo valore dallintervallo di 3-60 secondi.

Impostazioni predefinite: Bs

Configurazione delle funzioni dei segnali d'ingresso (IN 1-4)
Limpostazione dellingresso 1-4 permette di definire la funzione attribuita agli ingressi IN
1-2. e IN 3-4. Le possibilita disponibili:
open - gli ingressi funzionano come lo scatto
free - la chiusura su qualche ingresso causa l'attivazione della funzione del libero
ingresso in una data direzione
lock - la chiusura su qualche ingresso causa il blocco del controllore contro i se-
gnali esterni in una data direzione sugli ingressi 5-6 e 7-8

Impostazione predefinita: open

La configurazione del tipo del segnale di ritorno
Tale impostazione permette di configurare il tipo del segnale di ritorno inviato. Le possi-
bilita disponibili:
. OPN/REC - il segnale di ritorno viene inviato subito dopo lo sblocco del passaggio
CLS/END - il segnale di ritorno viene inviato dopo il blocco del passaggio
PAS - il segnale di ritorno viene inviato dopo aver rilevato il corretto passaggio in
una data direzione
STR - il segnale di ritorno viene inviato dopo aver awviato il movimento del rotore

La configurazione della durata del segnale di ritorno
La durata del segnale di ritorno puo essere scelta dallintervallo 0.5s. - 1.5s.

Impostazione predefinita: 0.8s

Configurazione della posizione zero

Lattivazione della funzione Config zero causa il passaggio alla modalita di configurazione
della posizione chiusa e aperta a sinistra ed a destra. Tale modalita é spiegata nei suc-
cessivi punti.

Taratura
Il sottomenu taratura permette diimpostare i necessari parametri di movimento dei
motori. Tali parametri sono descritti nei successivi punti.

Lopzione assente nei cancelli di serie: GA, BASIC

Impostazioni della licenza

Il sottomenu della licenza premette di introdurre la chiave di sblocco della licenza. Ler-
ronea introduzione della chiave causa il temporaneo blocco di questa voce nel menu
delle impostazioni.

Configurazione dei pittogrammi
Il sottomenu della configurazione dei pittogrammi permette di configurare i pittogram-
mi informativi. Il sottomenu & descritto nei successivi punti.

Memorizzazione della configurazione introdotta
Save & Exit- memorizza le impostazioni modificate e porta al menu principale
Cancel - respinge le impostazioni modificate e porta al menu principale
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CONFIGURAZIONE DEI PITTOGRAMMI

DBopo essere entrati al menu della configurazione dei pittogrammi possiamo scegliere tra

le due opzioni:

. Standard - pittogrammi standard
RGB - permette di scegliere tra le 16 opzioni del pittogramma di segnalazione del
passaggio aperto (separatamente per il lato sinistro e destro) e tra le 4 opzioni del
pittogramma di segnalazione del passaggio chiuso (separatamente per lato sinistro
e destro)

Dopo essere entrati al menu della licenza possiamo leggere il numero della licenza. Per
introdurre il numero pin utilizziamo l'encoder. Ruotando il sua asse si cambia la cifra e
premendo causa lo spostamento del cursore sulla successiva voce. Dopo aver introdotto
[ultima cifra, premendo I'encoder si ritorna al menu.

Seil pinintrodotto & corretto, dopo aver cliccato la voce Ok saremo indirizzati al menu delle
impostazioni di licenza. La voce ritorno ci sposta al menu delle impostazioni.

Nel menu delle impostazioni di licenza possiamo scegliere quale limite impostare per il
numero di cicli. Se il cancello raggiunge il suo limite, non reagira ai segnali esterni né alla
modalita di test e sulla schermata principale sara visualizzata la rispettiva informazione.
Sono da scegliere le seguenti voci del limite del ciclo:

None - nessun limite

1k, 10k, 50k 100k e 200k - limite in mila

Dopo aver avviato la modalita di test dal menu principale del controllore, il cancello
comincia a funzionare in autonomia. Nella modalita di test sul display del controllore
appaiono i parametri d'esercizio. Per uscire dalla modalita di test, scegliere Ritorno.

Nei dispositivi di serie BA3, BR2, GA la modalita viene impiegata soltanto nei dispositivi
dotati del supporto del movimento del rotore.

& Nota bene: Attivando la modalita di test, nessuna persona puo trovarsi nel raggio degli elementi mobili del dispositivo.

67



MODULO DI COMANDO

DISPOSITIVI DI SERIE SG
DESCRIZIONE DEGLI INGRESSI DEL CONTROLLORE

PN NN AV dviivaiviiviiviviviiviivd
A B17161514 1312110 987654321
AUX RIGHT LEFT INPUT SIGNALS
RETURN SIGNALS IN112
= ouT1-6
o
Q 3 5] A
Me MAGTRONIC / GASTOP ~ MENU
o
S |B
o
L
Q =
o = C
ez » &
ENC1-5 SW GA-_ _ _

Nome dell'uscita Funzione nel controllore master Funzione nel controllore slave

IN1 ingresso del sensore ottico 1 ingresso del segnale configurabile nella direzione di sinistra

IN2 massa - non utilizzato massa del segnale d'ingresso

IN3 ingresso del sensore ottico 2 ingresso del segnale configurabile nella direzione di destra

IN4 massa - non utilizzato massa del segnale d'ingresso

INS ingresso del sensore ottico 3 ingresso del segnale di scatto nella direzione di sinistra

ING massa - non utilizzato massa del segnale d'ingresso

IN7 ingresso del sensore ottico 4 ingresso del segnale di scatto nella direzione di sinistra

IN8 massa - non utilizzato massa del segnale d'ingresso

IN9 ingresso del sensore ottico 5 ingresso del segnale antincendio (normalmente chiuso)

INIO massa - non utilizzato massa del segnale antincendio

INf1 ingresso del sensore ottico 6 non utilizzato

IN12 massa - non utilizzato non utilizzato

ouT1-2 non utilizzato segnale di ritorno NO per direzione sinistra

ouT2-3 non utilizzato segnale di ritorno NO per direzione sinistra

OUT 4-5 non utilizzato segnale di ritorno NO per direzione destra

0UT5-6 non utilizzato segnale di ritorno NO per direzione destra

AUX connettore di comunicazione tra controllori master - slave connettore di comunicazione tra controllori master - slave

LED1-6 connettore di comando dei pittogrammi del lato master connettore di comando dei pittogrammi del lato slave

PWR alimentazione 24VDC 0 24VAC alimentazione 24VDC 0 24VAC

ENC connettore dell'encoder di posizione del braccio del modulo connettore dell'encoder di posizione del braccio del modulo slave
master

BREAK 12 connettore di comando del jumper elettromagnetico del modulo | connettore di comando del jumper elettromagnetico del modulo slave
master

MOTOR1-2 connettore di comando del motore del modulo master connettore di comando del motore del modulo slave

BEEPER1-2 connettore di comando della sirena d'allarme non utilizzato

FUSE connettore del fusibile ad azione ritardata SA connettore del fusibile ad azione ritardata SA

MENU DELLE IMPOSTAZIONI

Posizione del braccio nella modalita di stand by

La posizione del braccio quando si aspetta il passaggio. Qualora sara scelta la posizione
diversa dalla centrale, il dispositivo durante il tentativo di un passaggio non autorizzato
del braccio verso la direzione d'apertura del cancello si chiude e attiva il segnale d'al-
larme. Si raccomanda di utilizzare questa impostazione con la funzione del passaggio
libero in una data direzione.

Impostazioni predefinite: Cen




MODULO DI COMANDO

MENU DELLE IMPOSTAZIONI

Configurazione delle funzioni antincendio
Limpostazione della direzione in cui si apre il dispositivo dopo aver ricevuto il segnale
antincendio.

Impostazioni predefinite: L

POSIZIONE ZERO

| S | il o . Posizione aperta - posizioniamo i bracci nella posizione aperta (il lato & indifferente

Dopo essere entrati nella modalita di configurazione zero sul display appare il numero
™ i che simboleggia la fase della configurazione. Vediamo successivamente:

e confermiamo premendo 'encoder.

2. Posizione chiusa - posizioniamo i bracci nella posizione chiusa e confermiamo
premendo 'encoder.

3. Posizione aperta - posizioniamo i bracci nella posizione aperta opposta a quella
impostata nella fase 1 e confermiamo premendo I'encoder.

Nella quarta fase dellimpostazione delle posizioni zero avviene la validazione. Dopo aver
premuto 'encoder, saremo spostati al menu delle impostazioni. La corretta impostazione
delle posizioni zero sul controllore master sara confermata con il messaggio “OK”.

Nota bene: Per confermare le introdotte modifiche, utilizzare l'opzione Salva e esci. £
applicabile soltanto per il controllore master. La memorizzazione delle posizioni zero nel
controllore slave avviene subito dopo la corretta verifica.

La modalita di configurazione della posizione zero permette diimpostare la posizione chiusa e aperta dei bracci del dispositivo.

AN

Nota bene: Durante [impostazione della posizione zero, il connettore del motore e del jumper elettromagnetico dovra essere scollegato dal controllore. E applicabile sia
per Nome dell'uscita Funzione nel controllore master Funzione nel controllore slave.

Limpostazione della posizione zero avviene contemporaneamente per il controllore master che slave quando la comunicazione tra di
loro & corretta. La verifica dei dati sul display riguarda soltanto le impostazioni del controllore Master.

TARATURA

Dopo essere entrati nel sottomenu di taratura, abbiamo la possibilita di modificare i rispet-

tivi parametri d'esercizio dellalgoritmo di comando. Per modificare una data posizione,

premere il pomello dellencoder e ruotandolo diminuire o aumentare il valore soggetto
alla modifica.

. k - influisce sulla velocita generale del movimento. Qualora il braccio tenda a sorpas-
sare la posizione di arresto e di seguito si ritira, diminuire questo parametro, mentre
quando il braccio si muove in modo troppo lento, aumentarlo.

. umin - influisce sulla velocita di tiro. Qualora il braccio non raggiunga la preimposta-
ta posizione il che viene segnalato dall’attivazione della sirena d'allarme e il momen-
taneo blocco del braccio, aumentare questo parametro. Biminuire questo parametro
& necessario quando il braccio tende a sorpassare la preimpostata posizione.

La memorizzazione dei preimpostati valori aviene dopo aver scelto l'opzione ritorno, di
seguito salva e esci.

PRIMO AVVIAMENTO

Al fine di garantire la sicurezza durante il primo avviamento osservare le seguenti regole:

1.
2.

Prima di collegare il dispositivo alla corrente, assicurarsi che tutti i cavi sono collegati in modo corretto.

Procedere al collegamento del jumper e del motore solo dopo aver verificato il funzionamento dell'encoder (menu - parametri -
encoder - il valore dovra cambiare durante il movimento manuale del braccio).

Verificare il collegamento dei sensori ottici (menu parametril. Cifra O significa che la barriera & interrotta, mentre 1 significa che la
barriera non & interrotta.

Le posizioni zero sono impostate in fabbrica, comunque qualora sia necessario reimpostarle, scollegare il connettore del jumper e
del motore.

Lincorretto collegamento dei cavi dell'encoder pud causare che il funzionamento del dispositivo sara imprevedibile. Prestare la
massima attenzione durante I'avviamento di test.
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MODULO DI COMANDO

DISPOSITIVI DI SERIE BA3/BR2/GA
DESCRIZIONE DEGLI INGRESSI DEL CONTROLLORE

ANAANANANG N 7 N N N
A B1716 15141312110 987654321
AUX RIGHT LEFT | STOP | FRE | Re | Le R
RETURN SIGNALS NPUT SIGNALS
= T8 INH2 =
] 3]
4 9b o R A
w MAGTRONIC / GASTOP ~ MENU g
%
=2
[EgE)
o
®
e3|c
no =
D B2 2%
ENC1-5 SW| GA-_ _ _ _ _ _ _
YN
Nome dell'uscita Descrizione del collegamento
I connettore dellingresso del segnale esterno per la direzione sinistra. Tale segnale
INT2 viene scattato dalla chiusura. La funzione di questo ingresso & configurabile dal livello
del menu del controllore. Nelle impostazioni predefinite & impostata come il consenso
al passaggio.

[ connettore dellingresso del segnale esterno per la direzione destra. Tale segnale viene
scattato dalla chiusura. La funzione di questo ingresso € configurabile dal livello del

IN3-4 . S o .
menu del controllore. Nelle impostazioni predefinite & impostata come il consenso al
passaggio.

IN5-6 Il connettore dellingresso del segnale di consenso al passaggio per la direzione sinistra.
Il consenso awiene dopo la chiusura delle uscite del connettore.

IN7-8 I connettore dellingresso del segnale di consenso al passaggio per la direzione destra. |l
consenso avviene dopo la chiusura delle uscite del connettore.
Il connettore d'ingresso del segnale antincendio Il segnale antincendio puo essere NO

IN 910 (normalmente aperto) o NC (normalmente chiuso) a seconda della configurazione del

menu del controllore. Il dispositivo, dopo aver ricevuto il segnale antincendio attiva la
modalita del passaggio libero per lato sinistro e destro.

I connettore d'ingresso del segnale di blocco del passaggio. Dopo la chiusura degli
IN11-12 ingressi INfl e INI2, il cancello passa nello stato di blocco - il dispositivo non reagisce ai
segnali di scatto.

[l connettore delluscita del relé del segnale diritorno per la direzione sinistra. Il connet-
tore & dotato di:

0uT1-3 tre pin che offrono il segnale senza potenziale NO (normalmente aperto) o NC (nor-
malmente chiuso). La durata del segnale diritorno e il momento della sua presenza
dipendente dalle impostazioni nel menu.

[l connettore delluscita del relé del segnale diritorno per la direzione destra. Il connet-
tore & dotato di:

0UT 4-6 tre pin che offrono il segnale senza potenziale NO (normalmente aperto) o NC (nor-
malmente chiuso). La durata del segnale di ritorno e il momento della sua presenza
dipendente dalle impostazioni nel menu.

AUX I connettore da utilizzare con i moduli di estensione.

LED I comettore degli '\ng.ressi.dei segnali luminosi (pittogrammi) che segnalano lo stato di
funzionamento del dispositivo.

PWR I connettore del fusibile - 5A ad azione ritardata,

FUSE Fuse- 5A slow type

ENC [l connettore dellencoder della posizione del rotore del cancello (S pin).

BREAK [l connettore dell'uscita della tensione di comando del jumper elettromagnetico.

MOTOR [l connettore dell'uscita della tensione di comando del motore di supporto del movi-

mento del rotore.

|l connettore dell'uscita della tensione di comando della bobina del chiavistello della

COIL_L o .
direzione sinistra

Il connettore dell'uscita della tensione di comando della bobina del chiavistello della
COIL_R o
direzione destra
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Nome dell'uscita Descrizione del collegamento
DROP ARM Il connettore dell'uscita della tensione di comando della discesa del braccio
ENC_MEN L'encoder rotante con il tasto per controllare il menu.

MENU DELLE IMPOSTAZIONI

Configurazione del tipo delle bobine

TPossiamo scegliere tra due modalita per ogni bobina:
NOR - bobina normale, dopo la perdita dell'alimentazione blocca il rotore
REV - bobina di inversione, dopo la perdita dell'alimentazione il rotore viene sbloc-
cato

Impostazioni predefinite: NOR

Configurazione della velocita del rotore
Tale impostazione permette di definire la potenza del motore di supporto Lintervallo di
questa impostazione 1 -9.

Impostazioni predefinite: 5
Lopzione assente nei cancelli di serie: GA, BASIC

Funzione del segnale antincendio
Il segnale antincendio puo funzionare nella modalita normalmente chiusa (modalita
d'emergenza dopo la chiusura) o normalmente aperta (modalita d'emergenza dopo la
chiusural

NO - normalmente aperto

NC - normalmente chiuso

Impostazioni predefinite: NO

Configurazione del movimento iniziale
La configurazione dell'Inzi. movimento permette di definire se il dispositivo dopo essere
collegato allalimentazione deve eseguire il movimento iniziale e se in quale direzione.
Le possibili impostazioni:

L - movimento a sinistra

R - movimento a destra

none - nessun movimento iniziale

Impostazione predefinita: none
Lopzione assente nei cancelli di serie: GA, BASIC

POSIZIONE ZERO

Dopo essere entrati nella modalita di configurazione zero, impostare in posizione di blocco
ogni braccio separatamente. Ognuna delle posizioni zero deve essere confermata pre-
mendo I'encoder. Sul display appare il numero della posizione zero che viene attualmente
definita (@, 1. ecc). Il momento della pressione dell'encoder e’ il momento della memo-
rizzazione della posizione. Durante limpostazione della posizione zero, il controllore auto-
maticamente rileva di quale rotore si tratta e permette di impostare tre o quattro posizioni
zero.

Dopo aver determinato tutte le posizioni zero, sul display appaiono i memorizzati valori. Se
sono corretti, appare la scritta OK, Se i valori non sono corretti appare la scritta Error. Questo
significa che i valori delle posizioni zero non saranno memorizzati e bisogna ripetere la
procedura. Indipendentemente dal risultato, dopo aver premuto I'encoder, saremo spostati
al menu delle impostazioni.

Per memorizzare le introdotte modifiche, utilizzare opzione Salva e esci durante ['uscita
alla schermata principale.

Dopo essere entrati nella procedura di taratura nella riga in basso viene mostrata la velocita
del rotore. Il controllore cerchera di movimentare lentamente il motore del dispositivo per
identificare i suoi parametri.

Nota benel Durante la taratura niente puo disturbare il movimento del rotore. Non tenerlo
con la mano. Se cosi fosse, ripetere la procedura.

Lopzione assente nei cancelli di serie: GA, BASIC
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TARATURA

Conclusa la procedura di taratura, appaiono i parametri identificati. Dopo aver premuto
[encoder, saremo spostati al menu delle impostazioni. Per memorizzare le introdotte mo-
HgHH difiche, utilizzare lopzione Salva e esci durante ['uscita alla schermata principale.

Lopzione assente nei cancelli di serie: GA, BASIC

PRIMO AVVIAMENTO

Al fine di garantire la sicurezza durante il primo avviamento osservare le seguenti regole:

1. Prima di collegare il dispositivo alla corrente, assicurarsi che tutti i cavi sono collegati in modo corretto.

2. Lincorretto collegamento dei cavi dell'encoder pud causare che il funzionamento del dispositivo sara imprevedibile. Prestare la mas-
sima attenzione durante I'avviamento di test.
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ILLESZTOPROGRAM

A berendezés illesztéprogramijat a berendezés gyartoja altal gyartott szoftver kezeli. A gyarto a szoftver hasznalatat kizarolag a me-
gvasarolt berendezéssel egyUtt és annak vezérléseéhez engedélyezi. A fent emlitett licenszet a gyarto kizarolag a markakereskedonél
megvasarolt termékekre adja. A licensz érvényesseégi ideje:

1. Honap a berendezés értékesitésétdl szamitva (vasarloi hitel alapjan).

2. Korlatlan id6 - a berendezés teljes aranak a kifizetése utan.

A szoftver minden tipusi madositasat vagy atalakitasat kizarolag a berendezés gyartojanak irasos és részletes beleegyezésével hajthato
végre. A szoftver hasznalati engedélye nem foglalja magaban a gyarto engedélye nélkul végrehajtott modositasokat vagy atalakitasokat.
A gyarto nem vallal feleldsséget a berendezés megfeleld és biztonsagos mikadéséért, amennyiben a berendezés illesztéprogramaban
barmilyen modositas kerult végrehajtasra a gyarto beleegyezése nélkul.

A gyarto fenntartja a jogot a szoftver modositasanak vagy fejlesztésének a bevezetésére. A szoftver frissitési szabalyainak és madja-
inak a beszerzéséhez lépjen kapcsolatba a gyarto kereskedelmi osztalyaval. A berendezés a jelen dokumentacioban elmentett standard
szoftverrel kerdl kiszallitasra. A berendezés szoftverében végrehajtandd barminemd maodositas végrehajtasanak az igénye esetén kérjuk
lépjen kapcsolatba a gyarto kereskedelmi osztalyaval. A szoftver hordozoja a berendezés illesztéprogramja.

MUSZAKI ADATOK

Tapellatas 24VDC / 24VAC
Tarolasi paratartalom tartomany 18 - 90 %RH
Tarolasi hémeérséklet tartomany -40 - 85°C
Munkavégzési paratartalom tartomany 18 - 90 %RH
Munkavégzési homérséklet tartomany -20 - 70°C
Tapellatas kimeneti terhelése max 120W
Biztositek SA
+  lllesztéprogram bemeneti jelei - rovidre zaras jele SV potenciald bemeneti pinnek megfelel6 testhez. Ennek a jelnek MIN: 0.2s,
MAX: 1s kozotti tartomanyban kell lennie
+  lllesztéprogram kimeneti jelei - az illesztéprogram kimeneti jelei potencialmentes rovidre zarasi jelek. Az alkalmazott kimeneti

partytdl fuggden, NO vagy NC jeleket kaphatunk. A visszatérd jel idétartama az illesztéprogram menuben konfiguralhato.

GLOBALIS FUNKCIOK

A globalis funkciok az 6sszes tipust berendezés kozos funkcioi. A konkrét berendezés szériakra vonatkozo részekben csak a konkrét
berendezés szériakra vonatkozd funkciok kertlnek bemutatasra.

NAVIGALAS

Az illesztéprogram interfészén vald mozgashoz a forgasjeladd keruUl felhasznalasra. A forgasjeladd balra vagy jobbra forgatasaval lépe-
getUnk az aktualisan kivalasztott menU szomszédos pozicidin. Az enkdder megnyomasa, az aktualis poziciotol figgden, az érték modositasat
vagy az almenube vald belépést eredményezi.
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1. Kijelz6, 2. Enkoder
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FOKEPERNYOQ

A berendezés taplalasra csatlakoztatasa utan megjelenik a vezérldegység kijelzGjén
a foképernyé. A baloldalon megjelennek a sorok allapotai (Q0 - bal irany sora, 01 - jobb
irany soral. A jobb felsé sarokban az aktualis hibak leirasai vannak. Lehetségesek:

. Enc_error - enkader hiba, nem csatlakoztatott vagy elromlott

. Lic_error - inaktiv licensz

. Default_sett - hibasan leolvasott memoaria - beolvasott gyari beallitasok

. connection_error - csatlakozasi hiba a slave vezérlovel

A jobb also sarokban kijelzésre kertl a szoftver aktualis verzioja. Ha nem jelenik meg
hiba Uzenet, a vezérld megjeleniti az optikai érzékeldk allapotat. Az enkoder megny-
omasa utan tovabblép a fémenube.

A fomenuben az enkoder forgatasaval lépkedink.
Az els6 oszlopban 1évé nyil a kivalasztott poziciot jelzi. Az enkoder megnyomasa me-
gerGsiti a kivalasztast.
A fémenu pozicioi:
. Parameéterek - a berendezés aktualis paramétereinek a nézete
Beallitasok - a berendezés konfiguracioja
Teszt Gzemmaod
Vissza - vissza a fémenUbe

A paraméter menUben megjelenitett poziciok:
. Cycles - a berendezés altal végrehajtott munkaciklusok szama
Motor | - motor aram
Enc - rotor enkoder pozicioja
Enc vel - rotor aktualis sebessége
Sensors - optikai érzékeldk allapota
Back - vissza a fémenube

Nyelv konfiguracio
Ez a beallitas lehetdséget ad az interfész nyelvének a kivalasztasara. Az értesitések egy-
bél le lesznek forditva a nyelv modositasa utan.

Alapértelmezett beallitas: PL

Szabad athaladas funkcio konfiguralasa
Egy adott iranyu forgalom allando szabad athaladasanak a beallitasa. Lehetséges
beallitasok:

OFF - szabad athaladas kikapcsolva. Forgalom csak a kulsé jel fogadasa utan

ON - szabad athaladas bekapcsolva. A kapu ki van oldva az adott iranyba

Alapértelmezett beallitas: OFF

Sor hosszUsaganak a konfiguralasa
Ez a pozicio az elmentett bemeneti jelek beallitasara szolgal. A konfiguracio 3 - 60 kozotti
érték bedllitasara ad lehetéséget.

Alapértelmezett beallits: 3

Kioldasi idé konfiguralasa

A kioldas id6szamlalo a kioldo jel fogadasakor kapcsol be. £z id6 letelte utan torl6dik az
athaladasi engedély.

Akonfiguracio 3 - 60 kozotti érték beallitasara ad lehetdséget.

Alapértelmezett beallitas: 6s
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Bemeneti jelek funkcidinak a konfiguralasa (IN 1-4)
Az 1-4 Bem. beallitasa lehetdséget ad az 1-2 IN és a 3-4 IN bemenetekhez rendelt funk-
ciok meghatarozasahoz. Elérhetd lehetoségek:
. open - a belépés kioldasként mikodik
free - a rovidre zaras az egyik bemeneten a szabad belépés funkcio elinditasat
eredményezi az adott iranyban
lock - a rovidre zaras az egyik bemeneten a kilso jelek vezérlgjének a blokkolasat
eredményezi az adott iranyban az 5-6 és a 7-8 bemeneteken

Alapértelmezett beallitas: open

Visszatérd jel tipusanak a konfiguralasa

Ez a bedllitas lehetdséget ad az elkuldott visszatérd jel konfiguralasara.

Elérheté lehetésegek:

. OPN/REC - a visszatérd jel egybdl elkuldésre kerul az athaladas kioldasa utan
CLS/END - a visszatér jel elkldésre kerUl az athaladas blokkolasa utan
PAS - a visszatérd jel elkuldésre kertl a megfelelo athaladas észrevételekor az
adott iranyban
STR - a visszatérd jel elkuldésre kerdl a elinditotta a rotor mozgasat

Visszatérd jel idotartamanak a konfiguralasa
Avisszatérd jel idotartama 0.5s - 1.5s tartomanyban konfiguralhato.

Alapértelmezett beallitas: ©,8s

Nullas pozicio konfiguralasa

A Konfig zero funkci6 elinditasa a konfiguralas madba vald atlépést okoz zart pozicio-
ban, valamint nyitott pozicioban balra és jobbra. Ez a mod a kovetkezé pontokban kerdl
bemutatésra.

Kalibralas

Akalibralas almend lehetdséget ad a motor mozgasanak nélkulozhetetlen paramétere-
inek a beallitasara.

Akovetkez6 pontokban kerdlnek bemutatasra.

Az opcio nem elérhetd a GA, BASIC szériaju kapukon.

Licensz beallitasa
A licensz almenu lehetdséget ad a licensz feloldd kulcs megadasara. A kulcs hibas me-
gadasa a pozicio ideiglenes zarolasat eredmeényezi a beallitasok mentben.

Piktogramok konfiguralasa
A piktogramok konfiguralasa almenu lehetséget ad a tajekoztato piktogramok konfi-
guralasara. A kovetkez6 pontokban kerul bemutatasra.

Bevezetett konfiguracio elmentése
Mentés és kilépés - elmenti a madositott beallitasokat és tovabbvisz a fémenibe
Mégsem - a modositott beallitasok torolve lesznek és szintén tovabblép a
fémenube

A piktogram konfiguralasa menube torténé belépés utan két opcio kozul valaszthatunk:
Standard - standard piktogramok
RGB - lehetGséget ad a nyitott athaladast jelzd 16 piktogram opcio (kulon a bal és a
jobb oldalnak) valamint a zart athaladast jelz6 4 piktogram opcio (kulon a bal és a
jobb oldalnak) kivalasztasara
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LICENSZ MENU

A licensz menUbe torténd belépés utan leolvashatjuk a licensz szamat. A pin szam me-
gadasahoz az enkodert hasznaljuk. Az enkader elforditasa madositja a szamjegyet, me-
gnyomasa a kurzor szomszédos pozicidba iranyitasat eredményezi. Az utolsd szamjegy
megadasa utan az enkader megnyomasaval tud Ujra Iépegetni a mendben.

Ha helyes pin kertl megadasra, akkor az OK poziciora kattintva tovabblépunk a licensz
beallitasok menube. A vissza pozicio visszavisz minket a beallitasok mentbe.

A licensz bellitasok menUben kivalaszthatjuk, milyen hatarértéket allitunk be a ciklus
mennyiségre. Ha a kapu eléri a hatarértéket, nem fog reagalni a kulso jelekre, valamint
a teszt Uzemmodra, és megjelenik a f6képernydn a megfeleld informacio. A kovetkezo
ciklus hatarérték poziciok valaszthatok ki:

None - nincs hatarérték

1k, 10k, 50k 100k vagy 200k - ezrekben megadott hatarerték

A teszt Gzemmaod vezerl6 fmenujébdl torténd elinditasa utan a kapu onalldan kezd
mUkodni. Teszt Gzermmadban a vezérls kijelzéjén megjelennek az Gzemi paraméterek.
Ateszt Gzemmod elhagyasahoz valassza a Vissza opciot.

berendezésekben hasznalatos.

é Figyelem: A teszt tzemmod elinditasakor a berendezés mozgo elemeinek a hatotavolsagaban senki sem tartozkodhat.

SG SZERIA BERENDEZESEK
VEZERLOEGYSEG BEMENETEK LEIRASA
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Kimenet neve

Funkcio a master vezerlgben

Funkcio a slave vezérloben

IN1 1 optikai érzékeld bemenete bal iranyba konfiguralhato jel bemenete
IN2 test - nem hasznalt bemeneti jel teste

IN3 2 optikai érzékeld bemenete jobb iranyba konfiguralhato jel bemenete
IN4 test - nem hasznalt bemeneti jel teste

INS 3 optikai érzékelo bemenete bal iranyba konfiguralhato jel bemenete
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Kimenet neve

Funkcio a master vezerlgben

Funkcio a slave vezérloben

ING test - nem hasznalt bemeneti jel teste

IN7 4 optikai érzékel6 bemenete jobb iranyba konfiguralhato jel kimenete

IN8 test - nem hasznalt bemeneti jel teste

IN9 5 optikai érzékeld bemenete tUzvédelmi jel bemenete (normal rovidre zart)

INIO test - nem hasznalt tOzvédelmijel teste

Nt B optikai érzékel6 bemenete nem hasznalt

IN12 test - nem hasznalt nem hasznalt

ouT1-2 nem hasznal bal irany NO visszatérd jele

ouT2-3 nem hasznalt bal irany NO visszatérd jele

0UT 4-5 nem hasznalt bal irany NO visszatérd jobb

0UT 5-6 nem hasznalt bal irany NO visszatérd jobb

AUX kommunikacios csatlakozo master - slave vezérlok kozott kommunikacios csatlakozo master - slave vezérlok kozott
LED1-6 master oldal piktogram vezérlé csatlakozo slave oldal piktogram vezérl6 csatlakozo

PWR 24\VDC vagy 24VAC tapellatas 24\VDC vagy 24VAC tapellatas

ENC master vezérl6 kar pozicidjanak enkoder csatlakozoja slave vezérlg kar poziciojanak enkdder csatlakozoja
BREAK1-2 master vezérl6 mozgorész vezérld csatlakozo slave vezérlo mozgorész vezérld csatlakozo
MOTOR1-2 master vezérlo motorvezérl6 csatlakozo slaves vezérlé motorvezérld csatlakozo
BEEPER1-2 riaszto hangjelzés vezérld csatlakozo nem hasznalt

FUSE SA késleltetett biztositék csatlakozo SA késleltetett biztositék csatlakozo

BEALLITASOK MENU

Kar pozicio készenlét modban

Akar beéllitasa athaladasra varva. Ha a kozépsotol eltérd pozicio kertl kivalasztasra,

a berendezés az engedély nélkuli athaladasi proba esetén arra az oldalra, amelyen a
kapu nyitva van, bezar és bekapcsol a riaszto hangjelzés. Ezt a beallitast adott iranyban
torténd lassu athaladas funkcioval ajanlott hasznalni.

Alapértelmezett beallitas: Cen

Tzvédelmi funkcio konfiguralasa
Annak az iranynak a beallitasa, amelyre kinyilik a berendezés tizvédelmi jel fogadasakor.

Alapértelmezett beallitas: L

Nullas konfiguracio modba torténd belépés utan megjelenik a kijelzén a konfiguracio

szakaszat jelz6 szam. A kovetkezot [atjuk sorrendben:

1. Nyitott pozicio - nyitott pozicioba allitjuk a kart (az oldalnak nincs jelentsége és
megerositjuk az enkoder megnyomasaval.

2. Zart pozicio - zart pozicioba allitjuk a kart és megerdsitjuk az enkoder megny-
oméasaval.

3. Nyitott pozicio - az 1 szakasszal ellentétes nyitott pozicioba allitjuk a kart, majd
megerdsitjuk az enkoder megnyomasaval.

g o o e
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A nullas pozicio beallitasanak negyedik szakaszaban kovetezik az ellendrzése. Az en-
koder megnyoméasa utan tovabbkerlunk a beallitasok menure. A nullas pozicio helyes
beallitasat a master vezérlon az ,0K" Uzenet erGsiti meg.

Figyelem: A bevezetett modositasok elmentéséhez vegye igénybe a Mentés és kilépés
opciot. Ez csak a master vezérlgre vonatkozik. A nullas poziciok elmentése a slave vezér-
|6ben automatikusan torténik azok megfeleld ellendrzésuk utan.

Figyelem: A nullas pozicio beallitasa soran a motor és a mozgorész csatlakozojanak lekapcsolva kell lennitk a vezérl6rél. Vonatkozik ez mind a master, mind pedig a
slave oldalra, mivel a nullas poziciojuk beallitasa egyszerre torténik!
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A nullas pozicio beallitésa egyszerre torténik a master és a slave vezérlg esetében, ha megfelelg kozottuk a kommunikécio. A kijelzén megjelenitett adatok ellendrzése csak a Master
vezérl6 beallitasaira vonatkozik.

KALIBRALAS

Akalibralas almenube torténd belépés utan modosithatjuk a vezérld algoritmus egyes pa-
ramétereit. Az adott pozicio szerkesztéséhez nyomja meg az enkoder teker6gombjat, majd
az enkodert elforgatva csokkentse vagy novelje a szerkesztett értéket.

« k-amozgas altalanos sebességére hat. Abban az esetben, ha a kar gyakran tulhalad
amegallasi ponton, majd visszatér, csokkentse ezt a paramétert, ha a kar t0l lassan
mozog, novelje
U min - a meghUzasi sebességére hat. Ha a kar nem jut el a kivant pozicioba, ami
a riasztas bekapcsolasaval és ideiglenes blokkolasaval jar, novelni kell ezt a pa-
ramétert. £ parameéter csokkentését abban az esetben kell végrehajtani, ha a kar
tulhalad a beallitott pozicion.

A beallitott értékek elmentése a vissza, majd a mentés és kilépés opcid kivalasztasa utan
kovetkezik be.

ELSO ELINDITAS

Az els6 elinditas alatti biztonsag biztositasahoz a kovetkezd szabalyokhoz kell alkalmazkodni:

1. Aberendezés aramra csatlakoztatasa elott meg kell gy6zédni rola, hogy az 6sszes vezeték megfelelon van csatlakoztatva.

2. Amozgorészek és a motor csatlakoztatasat csak az enkoder mikodésének az ellendrzése utan végezze (menU - paraméterek -
enkoder - érték valtoznia kell a kar manualis mozgatasakor).

3. Ellendrizze az optikai érzékeldk csatlakoztatasat (paraméterek men) A O szamjegy azt jelenti, hogy a korlat meg van szakitva, az1,
hogy a korlat nincs megszakitva.

4. Anullas poziciok gyarilag vannak beallitva, de Ujboli beallitasuk szukségessége esetén le kell kapcsolni a mozgorész és a motor
csatlakozojat.

5. Azenkoder vezetékek hibas csatlakoztatasa azt eredményezheti, hogy a berendezés kiszamithatatlanul fog viselkedni. A teszt
elinditas soran kellé ovatossaggal kell eljarni.

BA3/BR2/GA SZERIA BERENDEZESEK
VEZERLOEGYSEG BEMENETEK LEIRASA
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Jel Kivezetés leirasa

Balirany kulsg jel bemeneti csatlakozo. A jel rovidre zarassal kerUl kioldasra. Ennek a
IN1-2 bemenetnek a funkcioja a vezérld mendjének a szintjérd| konfiguralhato.
Alapértelmezettként athaladas engedélyezésére van konfiguralva.

Balirany kuls jel bemeneti csatlakozo. A jel rovidre zarassal ker0l kioldasra. Ennek a
IN3-4 bemenetnek a funkcioja a vezérlé menujének a szintjérd| konfiguralhato.
Alapértelmezettként athaladas engedélyezésére van konfiguralva.

Balirany athaladas engedélyezésijel bemeneti csatlakozo. Az engedélyezés a csatlako-

IN5-6 76 kivezetés rovidre zarasaval kovetkezik be.

Jobb irany athaladas engedélyezési jel bemeneti csatlakozo. Az engedélyezés a csatla-

1728 kozo kivezetés rovidre zarasaval kovetkezik be.
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Jel Kivezetés leirasa
Tdzvédelmijel bemeneti csatlakozo. A tizvédelmi jel lehet NO (normal nyitott) vagy NC

INS-10 (normal zart) a vezérld mend konfiguraciojatol fuggden. A berendezés a tizvédelmijel
fogadasa utan elinditja a lassU jobbrol balra athaladas madot.

IN -2 Athaladast blokkol6 jel bemeneti csatlakozo. Az INif és INI2 bemenetek rvidre zarasa
utan a kapu blokad &llapotba kapcsol - a berendezés nem reagél a kioldo jelekre.
Balirany visszatérd jel relé kimeneti csatlakozo. A csatlakozo potencidlmentes NO

0uT1-3 (normal nyitott] valamint NC (normal zart] jelet ajanlo harom pinnel rendelkezik. A
visszatérd jel és annak fellépésiideje a ment beallitasoktol fugg.
Jobb irany visszatérd jel relé kimeneti csatlakozo. A csatlakozo potencialmentes NO

0UT 4-6 (normal nyitott) valamint NC (normal zart] jelet ajanlo harom pinnel rendelkezik. A
visszateéro jel és annak fellépési ideje a menu beallitasoktol fugg.

AUX Bovitesi modulokkal felhasznalhato csatlakozok.

LED Berendezés munkaallapotat jelzd fenyjelzés (piktogramok] kimeneti csatlakozo.

PWR 24V AC vagy 24 DC tapcsatlakozok.

FUSE Biztositék csatlakozok - S5A késleltetett.

ENC Kapu rotor pozicio enkader csatlakozo (5 pin).

BREAK Mozgorész vezérldfeszUltség kimeneti csatlakozo.

MOTOR Rotor mozgas segédmotor vezérlofesziltség kimeneti csatlakozo.

colLL Balirany( retesz tekercsének vezérlofesziltség kimeneti csatlakozo.

COILR Jobb iranyu retesz tekercsének vezérlofeszoltség kimeneti csatlakozo.

DROP ARM Kar leesés vezérlofeszUltség kimeneti csatlakozo

ENC_MEN MenUkezelé nyomogombos forgasjelado.

BEALLITASOK MENU

Tekercs tipus konfiguralasa
Minden tekercs esetében két lehetség kozul valaszthatunk:
NOR - normal tekercs, aramkimaradaskor blokkolja a rotort
REV - forditott tekercs, aramkimaradaskor kioldva marad a rotor

Alapértelmezett beallitas: NOR

Rotor sebessegének a konfiguralasa
Ez a beallitas lehetdséget ad a segédmotor teljesitmeényének a meghatérozasara.
Abedllitasi tartomany 1 - 9.

Alapértelmezett beallitas: 5

Tzveédelmi jel funkeio
A tizvédelmi jel normal zart (rovidzarlat utani vészmad) vagy normal nyitott (rovidzarlat
utani vészmod) modban Uzemelhet

NQ - normal nyitott

NC - normal zart

Alapértelmezett bedllitas: NO

Kezdémozgas konfiguralasa
Avar. mozgas beallitasa lehet6séget ad megfogalmazni, hogy a berendezésnek taplalasra
csatlakoztatas utan kezdémozgast kell-e végeznie, és ha igen, melyik iranyba.
Lehetséges beallitasok:

L - balra mozgas

R - jobbra mozgas

none - nincs kezd6 mozgas

Alapértelmezett bedllitas: none
Ez az opcio nem elérhetd a GA, BASIC szériaju kapuk esetében
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NULLAS POZICIO

A nullas konfiguracio modba torténd belépés utan minden kart sorban blokkolt pozicioba
kell &llitani. Minden nullas poziciot meg kell erdsiteni az enkader megnyomasaval. A kijel-
z6n megjelenik az aktualisan megfogalmazott nullas pozicio szama (6, 1.. itd). Az enkoder
megnyomasanak a pillanata egyben a pozicio elmentésének a pillanata is. A nullas pozicio
beallitasa alatt a vezérls automatikusan megtudja, milyen rotorral van dolga és harom vagy
négy nullas pozicio beallitasat teszi lehetve.

Az 6sszes nullas pozicio megallapitasa utan megjelennek a kijelzén az elmentett értékek.
Ha helyesek, megjelenik az OK felirat. Ha hibasak az értékek, megjelenik az Error felirat.
Azt jelenti, hogy a nullas pozicio értékei nem lesznek elmentve és meg kell ismételni az
eljarast. Az eredménytdl fuggetlentl az enkoder megnyomasa utan at leszink iranyitva a
beallitasok menure.

A megadott modositasok elmentéséhez vegye igénybe a Mentés és kilépés opciot a
fokeperny6rdl torténd kilepés soran.

Akalibralas eljarasra torténd belépés utan a kijelz6 alsd soraban lathato a rotor sebessége.
A vezérlé megprobalia lassan megmozgatni a berendezés motorjat a paraméterek beazo-
nositasahoz.

Figyelem!: A kalibralas soran semmi sem zavarhatja meg a rotor mozgasat. Nem szabad
kézzel fogni. Ha ez bekovetkezik, meg kell ismételni az eljarast.

£z az opcio nem elérhetd a GA, BASIC szérigju kapuk esetében

A kalibralas végeztével megjelennek a beazonositott parameéterek. Az enkoder megny-
omasa utan atkerUlunk a beallitasok menUbe. Ezutan a megadott modositasok elmen-
téséhez vegye igénybe a Mentés és kilépés opcidt a foképernydrdl torténd kilépés soran.

£z az opcio nem elérhetd a GA, BASIC szériajo kapuk esetében

FLSO ELINDITAS

Az elsé elinditas alatti biztonsag biztositasahoz a kovetkezd szabalyokhoz kell alkalmazkodni:

1. Aberendezés aramra csatlakoztatasa el6tt meg kell gy6z6dni réla, hogy az 6sszes vezeték megfeleln van csatlakoztatva.

2. Az enkoder vezetékek hibas csatlakoztatasa azt eredményezheti, hogy a berendezés kiszamithatatlanul fog viselkedni. A teszt elin-
ditas soran kellg ovatossaggal kell eljarni.
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MODULO DE CONTROL

SOFTWARE DEL MODULO

La logica del control del dispositivo esta controlada por el software del fabricante del dispositivo. El fabricante concede una licencia para
utilizar el software solo en cooperacion con el dispositivo comprado y con el fin de controlarlo. La licencia mencionada anteriormente es
concedida por el fabricante para los productos comprados Unicamente en los distribuidores autorizados. La licencia se concede para:

1. Eltiempo de un mes desde la fecha de venta de los dispositivos (en base a un crédito comercial.

2. Untiempo indefinido - después de que se haya llevado a cabo el pago del dispositivo.

Los cambios o modificaciones en el software de cualquier tipo pueden ser introducidos por un consentimiento detallado y por escrito
del fabricante del dispositivo solamente. El hecho de realizar cambios o modificaciones en el software sin el consentimiento del fabricante
no esta cubierto por la licencia con respecto al uso del software. El fabricante no se hace responsable del funcionamiento correcto y seguro
del dispositivo si se han realizado cambios de cualquier tipo en el software de control del dispositivo sin el consentimiento del fabricante del
dispositivo.

El fabricante se reserva el derecho de introducir cambios o actualizaciones en el software. Para obtener los términos y la forma de la
actualizacion de software, se recomienda contactar con nuestro Departamento de Ventas. Todos los dispositivos se suministran con un
software estandar almacenado descrito en este manual. Si es necesario realizar cambios de cualquier tipo en el software del dispositivo,
se recomienda ponerse en contacto con el departamento de ventas del fabricante. Un portador de software es la logica de control del
dispositivo.

PARAMETROS TECNICOS

Fuente de alimentacion 24VDC / 24VAC
Humedad de almacenamiento 10 - 90 %RH
Temperatura de almacenamiento -40 - 85°C
Humedad de funcionamiento 10 - 90 %RH
Temperatura de funcionamiento -20 - 70°C
Potencia de salida maxima max 120W
Fusible SA

+  Sefales de entrada del modulo - Cortocircuito a tierra de un pin de entrada apropiado con potencial de 5V. La duracion debe ser
MIN: 0.2s, MAX: 1s.

+  Sefales de salida del modulo - Senales de relé. Dependiendo de qué par de pines se utilice, las sefiales de salida pueden ser norma-
les abiertas o normales cerradas. La duracion de la sefal de salida se puede configurar en el menG del controlador.

FUNCIONES GLOBALES

Las funciones globales son funciones comunes a todos los tipos de dispositivos. Las funciones especificas de una serie de dispositivos
dada se describen en secciones que se refieren a una serie particular de dispositivos.

NAVEGACION

Utilizar el codificador giratorio para navegar por el men0. Girar a la izquierda o a la derecha para cambiar entre las posiciones del men0.
Pulsar el codificador para entrar en el submenu o para editar los valores de configuracion.

2 1

B S AN GSAS N
—

"-———"'iii"i\.“‘- — S
s

1. Pantalla, 2. Codificador.



PANTALLA PRINCIPAL

MODULO DE CONTROL

La pantalla LED principal se muestra cuando la fuente de alimentacion esta encendida.

Ala izquierda se muestra el estado de la cola (Q0 - cola para la direccion izquierda, 01 -

cola para la direccion derecha). Los errores se muestran en la esquina superior derecha.

Los posibles errores son:

. Enc_error- error del codificador, no conectado o danado.

. Lic_error- licencia inactiva.

. Default_sett - memoria leida incorrectamente - configuracion de fabrica
cargada.

En la esquina inferior derecha se muestra la version actual del software.

Pulsar el codificador para continuar con el men principal.

La posicion elegida actualmente esta sefalada por una flecha. Al pulsar el codificador se
confirma la eleccion.
Posiciones del menu principal:

Parameters - vista previa de los parametros actuales.

Settings - configuracion del dispositivo.

Test mode

Back - volver a la pantalla principal.

Elementos mostrados en el mend de parametros:
Cycles - cantidad de ciclos completados por el dispositivo
Motor | - valor medido actual del motor.
Enc - posicion del codificador del rotor.
Enc vel - velocidad actual del rotor.
Back - volver al menU principal.

Configuracion del idioma
Elegir el idioma de la interfaz.

Ajuste predeterminado: PL.

Funcion de entrada libre

Configurar la entrada libre en la direccion deseada. Ajustes posibles:
OFF - entrada libre apagada. El paso es posible solo después de recibir una senal
externa.
ON - entrada libre encendida. £l dispositivo se desblogquea en la direccion deseada.

Ajuste predeterminado: OFF.

Tamano de la cola

La longitud de la cola es el nUmero méaximo de sefales de liberacion enviadas en
intervalos cortos que se pueden almacenar en la memoria del dispositivo.
Valores a elegir entre: 1-99.

Ajuste predeterminado: 3.
Tiempo de apertura
El tiempo se cuenta desde el momento en que se recibe la senal de liberacion. Después

de la expiracion del tiempo el paso se bloquea de nuevo.
Valores posibles a elegir entre: 3-60 segundos.

Ajuste predeterminado: 6s.
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MENU DE CONFIGURACION

Configuracion de las sefiales de entrada
In. 1-4 define la funcion de las entradas IN 1-2 e IN 3-4. Posibles configuraciones:
Abierto - Cortocircuito da como resultado la liberacion del blogueo del rotor.
Libre - Cortocircuito activa la funcion de entrada libre.
Blogueo - el cortocircuito da como resultado el blogueo de las sefiales externas.

Ajuste predeterminado: abierto.

Tipo de senal de retroalimentacion
Su configuracion define el tipo de senal de retroalimentacion emitida por el dispositivo.
Posibles configuraciones:
OPN/REC - se envia una senal de retroalimentacion inmediatamente después de
que el paso esté desbloqueado.
CLS/END - se envia una sefal de retroalimentacion después de que el paso esté
bloqueado.
PAS - se envia una senal de retroalimentacion después de una deteccion de paso
correcta en una direccion dada.
STR - se envia una sefal de realimentacion después de iniciar el movimiento del
rotor

Duracion de la senal de retroalimentacion
Valores a elegir entre: 0,5 -15s.

Ajuste predeterminado: 0.8s.

Posicion cero

Al seleccionar la opcion de configuracion cero se activa el modo de configuracion de
posicion cero. Este modo junto con el modo de calibracion se describe en las secciones
siguientes.

Calibracion

El submenu de calibracion permite configurar los parametros necesarios para el
movimiento del motor.

Se describen en los puntos siguientes.

Esta opcion no esta disponible en las puertas de las siguientes series: GA, BASIC.

Licencia
Este menU permite insertar la clave de licencia para desbloguear la licencia. Al enviar una
clave incorrecta se produce un bloqueo temporal de este elemento de mend.

Configuracion de los pictogramas
El submenu de configuracion de los pictogramas permite configurar los pictogramas de
informacion. Se describe en los puntos siguientes.

Guardar la configuracion
Save &exit - guarda los ajustes modificados y vuelve al mend principal.
Cancel - descarta los ajustes modificados y vuelve al mend principal.

Al entrar en el menu de configuracion de pictogramas, se pueden elegir dos opciones:
Estandar - pictogramas estandar.
RGB - da la posibilidad de elegir entre 16 opciones de pictogramas sefialando un
paso abierto (para el lado izquierdo y derecho por separado) y entre 4 opciones de
pictograma que sefalizan un paso cerrado (para el lado izquierdo y derecho).
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MENU DE LICENCIA

Bespués de elegir el men Licencia, el nUmero de licencia se muestra en la pantalla. Uti-
lizar el codificador para introducir un nUmero de pin. Girar el codificador para cambiar el
nUmero y presionar para mover el cursor a la siguiente posicion. Después de introducir el
Ultimo digito, pulsar el codificador para poder navegar por el mend de nuevo.

Si el pin introducido es correcto, después de elegir la opcion OK se mostrara el menu de
configuracion de la licencia. Seleccionar la opcion Atras para volver al menu de configu-
racion.

En el men de configuracion de la licencia se puede definir un limite de ciclos. Cuando se
alcanza el limite de ciclos, el dispositivo no reaccionara a las sefiales externas y al modo
de prueba, y la informacion pertinente se mostrara en la pantalla. Valores posibles a elegir
entre:

Ninguno - sin limite.

1k, 10k, 50k 100k y 200k - limite en miles.

En el modo de prueba el dispositivo trabaja independientemente.

Realiza 5 ciclos alternando en ambas direcciones. Durante la prueba, se utiliza todos los
mecanismos conectados al controlador. Los parametros de trabajo se muestran en la
pantalla.

Para cancelar el modo de prueba, seleccione la opcion Atras.

En los dispositivos de las series BA3, BR2 y GA el modo se utiliza solo en dispositivos
equipados con el sistema de soporte de movimiento del rotor.

é Precaucion: Aliniciar el modo de prueba no puede haber ninguna persona dentro del rango de elementos moviles del dispositivo.

DISPOSITIVOS SERIE SG
DESCRIPCION DE LOS TERMINALES DEL MODULO DE CONTROL

PaNVaANPANFNVAVA v vivdvdivaivibviiviivar vl vl
A 18 987654321

ENC1-5

17 161514 13 12 11 10
IN1-2
Q ouT1-6
| MAGTRONIC / GASTOP ~ MENU
"
ﬂ [

Simbolo Funcion del controlador master Funcion del controlador slave
IN1 Entrada del sensor optico ! Entrada de la sefial ajustable en la direccion izquierda
IN2 Toma de tierra - no utilizado Toma de tierra de la sefial de entrada
IN3 Entrada del sensor dptico 2 Entrada de la sefial ajustable en la direccion derecha
IN4 Toma de tierra - no utilizado Toma de tierra de la sefial de entrada
INS Entrada del sensor dptico 3 Entrada de la sefial ajustable en la direccion izquierda
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Simbolo Funcion del controlador master Funcion del controlador slave

ING Toma de tierra - no utilizado Toma de tierra de la sefial de entrada

IN7 Entrada del sensor optico 4 Entrada de la sefial ajustable en la direccion derecha

IN8 Toma de tierra - no utilizado Toma de tierra de la sefial de entrada

IN9 Entrada del sensor optico 5 CES‘vttrOa]da de la sefial de lucha contra incendios (normalmente en cortocir-
INI® Toma de tierra - no utilizado Toma de tierra de la sefial de lucha contra incendios

INM Entrada del sensor 6ptico 6 No utilizado

IN12 Toma de tierra - no utilizado No utilizado

ouT1-2 No utilizado NO senal de retroalimentacion para la direccion izquierda

ouT 2-3 No utilizado NO sefal de retroalimentacion para la direccion izquierda

0UT 4-5 No utilizado NO senal de retroalimentacion para la direccion derecha

0UT5-6 No utilizado NO sefal de retroalimentacion para la direccion derecha

AUX Elzcgdor dogamunicadbinEnie s eigtois mastr - Conector de comunicacion entre los controladores master - slave
LED1-6 Pictogramas de control del conector por el lado master Pictogramas de control del conector por el lado slave

PWR suministro 24VDC o 24VAC suministro 24VDC o 24VAC

ENC quazetgor ol earfiadlor o paidion el oran cie meelio Conector del codificador de posicion del brazo del madulo slave
BREAK1-2 ianigior ue el puizalie elaion egnhico d imosle Conector que controla el puente electromagnético del madulo slave
MOTOR1-2 Conector que controla el motor del modulo master Conector que controla el motor del modulo slave

BEEPER1-2 Conector que controla un zumbador de alarma No utilizado

FUSE Conector de un fusible de tiempo 5A Conector de un fusible de tiempo 5A

MENU DE CONFIGURACION

Posicion del brazo en modo de espera

Posicion del brazo en modo de espera (en espera de una sefal de disparo). Si esta
configuracion es diferente a la central, se recomienda utilizar esta configuracion en
combinacion con el paso libre en esa direccion.

Valor predeterminado: cen.

Configuracion de la alarma de incendios
Ajustar la direccion en la que se debe abrir el dispositivo en caso de recibir una sefial de
alarma de incendio.

Ajuste predeterminado: L.

Después de entrar en el modo de configuracion cero, la pantalla muestra la etapa de

configuracion.

1. Posicion abierta - Configurar los brazos en posicion abierta (el lado no importal y
confirmar pulsando el codificador.

2. Posicion cerrada - Configurar los brazos en posicion cerrada y confirmar pulsan-
do el codificador.

3. Posicion abierta - Configurar los brazos en la posicion abierta opuesta a la del
paso .

Luego confirmar pulsando el codificador.

g o o e
sioem e B et

En el cuarto paso, las posiciones cero son validadas. Después de pulsar el codificador,
se movera al menU de configuracion.

Nota: Para guardar los cambios, utilizar los botones Guardar y Salir. Esto slo se aplica al
controlador master. La posicion cero en el controlador slave se guarda inmediatamente
después de una adecuada verificacion.

Este modo es para definir una posicion abierta y cerrada de los brazos de la puerta.
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Advertencia: Al configurar la posicion cero, el conector del motor y el freno electromagnético deben desconectarse del controlador. iEsto se aplica a ambos lados (ma-
stery slave) porque sus posiciones cero se configuran al mismo tiempol

La configuracion de la posicion cero tiene lugar al mismo tiempo para el controlador master y slave si la comunicacion entre ellos es

correcta.

CALIBRACION

codificador. Luego, girandolo, aumentar o disminuir el valor editado.

brazo se mueve demasiado lento, necesita ser aumentado.

una tendencia a pasar la posicion establecida.

figuracion.

DBespués de introducir el subment de calibracion, podemos cambiar ciertos parametros
de funcionamiento del algoritmo de control. Para editar un elemento, pulsar el mando del

. k - influye en la velocidad de movimiento general. Si el brazo tiene tendencia a pasar
la posicion de bloqueo y luego a la inversa, el parametro necesita ser reducido; Si el

« umin-influye enla velocidad de apriete. Si el brazo no alcanza la posicion estable-

cida, la cual se sefiala arrancando el zumbador y con un bloqueo temporal del brazo,
es necesario aumentar el parametro. EI parametro se debe reducir si el brazo tiene

Guardar los valores establecidos usando la opcion guardar y salir al salir del mend de con-

PRIMERA EJECUCION

Con el fin de garantizar la seguridad durante la primera ejecucion, se deben seguir las siguientes reglas:

1. Antes de conectar el dispositivo, asegurarse de que todos los cables estén correctamente conectados.

2. Conectar el freno electromagnético y el motor después de comprobar el funcionamiento del codificador (mend - parametros -
codificador - el valor debe cambiar cuando se mueve manualmente el brazo).

3. Comprobar la conexion de los sensores dpticos (parametros del men0). Un digito O significa que la barrera esta interrumpida, mien-
tras que 1 significa que la barrera no esta interrumpida.

4. Las posiciones cero vienen ajustadas de fabrica. En caso de que se necesite volver a configurarlas, desconectar el freno eléctrico y

el motor del controlador.

5. La conexion incorrecta del codificador puede hacer que el dispositivo se comporte de una manera impredecible. Tomar precaucio-

nes adicionales de seguridad.

DISPOSITIVOS SERIES BA3/BR2/GA

DESCRIPCION DE LOS TERMINALES DEL MODULO DE CONTROL

A 1817 161514 1312110 9
AUX RIGHT EFT TOP | FIRE | Re Le R L
) RETURN SIGNALS NPUT SIGNAL
= ouT1-6 INT-12 =
= Ex
Q =t S
w MAGTRONIC / GASTOP ~ MENU g«
o
— (B
oo |
[ERE)

MOTOR
BREAK

NC1-5 SW|BA-_ _
AN
Simbolo Descripcion
Entrada de sefial externa para la direccion derecha (NO). La funcion de esta entrada es
IN1-2 configurable. De forma predeterminada, esta configurado como permiso para pasar
(consultar la documentacion del software).
Entrada de sefal externa para la direccion izquierda (NOJ. La funcion de esta entrada
IN 3-4 es configurable. De forma predeterminada, esta configurado como permiso para pasar
(consultar la documentacion del software).
IN5-6 Entrada de sefial de permiso para la direccion de paso izquierda (NO).
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Simbolo Descripcion

IN7-8 Entrada de sefal de permiso para la direccion de paso derecha (NO).
Entrada de sefial de alarma de incendios. La sefal se puede configurar NO o NC en la

IN9-10 configuracion del controlador. Después de recibir una sefal de alarma de incendio, el
dispositivo activa el modo de paso libre para ambas direcciones de paso.

IN 1112 Entrada de sefial de blogueo. El cortocircuito provoca el blogueo - el dispositivo no

) reacciona a las senales de liberacion.

Salida de una senal de retroalimentacion para la direccion izquierda. La salida consta

0uT1-3 de 3 pines que ofrecen sefal NO y NC. La duracion de la sefial y el momento de su
ocurrencia se pueden configurar en la configuracion del controlador.
Salida de una senal de retroalimentacion para la direccion derecha. La salida consta

0UT 4-6 de 3 pines que ofrecen sefial NO y NC. La duracion de la sefial y el momento de su
ocurrencia se pueden configurar en la configuracion del controlador.

AUX Salida destinada a modulos de extension.

LED Salida de sefiales luminosas (pictogramas de diodos)

PWR Conector de energia - 24VAC

FUSE Fusible-5A tipo lento

ENC Codificador de posicion del rotor (5 pines).

BREAK Salida de voltaje de control de freno electromagnético.

MOTOR Salida de voltaje de control del motor.

ColLL Salida de voltaje de control de la bobina de direccion izquierda.

COILR Salida de voltaje de control de la bobina de direccion derecha.

DROP ARM Conector de salida de voltaje de control de la caida de los brazos.

ENC_MEN Codificador giratorio con boton para la navegacion en el mend.

MENU DE CONFIGURACION

Tipo de bobinas

Hay dos opciones para cada bobina:
NOR - bobina normal, durante una caida de energia el rotor permanece blogu-
eado.
REV - bobina inversa, durante una caida de energia el rotor permanece des-
blogueado.

Ajuste predeterminado: NOR.

Velocidad del rotor
Este ajuste define la potencia del motor que soporta el movimiento del rotor.
Valores posibles a elegir entre: 1-9.

Ajuste predeterminado: 5.
Esta opcion no esta disponible en las puertas de la serie GA y BASIC.

Funcion de alarma de incendios
La senal de alarma de incendios puede funcionar en modo cerrado normal o en modo
abierto normal.

NO - abierto normal.

NC - cerrado normal.

Ajuste predeterminado: NO.

Movimiento de inicio
Esta configuracion define si el dispositivo debe realizar un movimiento de inicio.
Posibles configuraciones:

L - movimiento en direccion izquierda.

R - movimiento en direccion derecha.

ninguno - ningln movimiento de inicio.

Ajuste predeterminado: none
Esta opcion no esta disponible en las puertas de la serie GA y BASIC.
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CONFIGURACION DE LA PQSICION CERO

Bespués de entrar en el modo de configuracion, configurar cada uno de los brazos en
posicion bloqueada. Cada una de las tres posiciones tiene que ser confirmada pulsando el
codificador. La pantalla muestra el nimero de posicion cero, el cual esta siendo modificado
actualmente (0,16 2J.

Una vez configuradas las tres posiciones cero, la pantalla muestra los valores guardados. Si
los valores son correctos, aparece el mensaje 0K Si los valores no son correctos, aparece
el mensaje .Error”. Esto significa que no se guardan los valores de las posiciones cero y
el procedimiento se debe repetir. Independientemente del resultado de la configuracion,
después de presionar el codificador, aparecera el menu de ajustes.

Para guardar los cambios, elegir la opcion Guardar y salir.

Después de elegir la opcion de calibracion en la fila inferior de la pantalla se muestra la
velocidad del rotor. El controlador tratard de mover lentamente el motor del dispositivo
para identificar sus parametros.

Aviso: Durante la calibracion nada debe interrumpir el movimiento del rotor. De lo contra-
rio, el procedimiento debe repetirse.

Esta opcion no esta disponible en las puertas de la serie GA y BASIC.

Una vez finalizado el proceso de calibracion, se visualizan los parametros identifica-
dos. Después de pulsar el codificador, el controlador vuelve al mend Configuracion.
Para guardar los cambios, elegir la opcion Guardar y salir.

Esta opcion no esta disponible en las puertas de la serie GA y BASIC.

PRIMERA EJECUCION

Con el fin de garantizar la seguridad durante la primera ejecucion, se deben seguir las siguientes reglas:

1. Antes de conectar el dispositivo, asegurarse de que todos los cables estén correctamente conectados.

2. Laconexion incorrecta del codificador puede hacer que el dispositivo se comporte de una manera impredecible. Tomar precauciones
adicionales de seguridad.
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SOFTWARE PENTRU DRIVER

Driverul dispozitivului este controlat de software-ul creat de catre producatorul dispozitivului. Producatorul acorda licenta pentru utili-
zarea software-ului numai in ceea ce priveste asistarea dispozitivului achizitionat si pentru controlul acestuia. Licenta mai sus mentionata
este acordate nuai pentru produse cumparate de la un reprezentant autorizat. Licenta este acordata pentru o perioada de:

1. 0lund de la vanzarea dispozitivelor (pe baza creditului comercial).

2. 0 perioada nedeterminata - dupa achitarea intregului pret pentru dispozitiv.

Orice modificari la software se pot face numai pe baza acordului scris si detaliat al producatorului dospozitivului. Licenta pentru utilizarea
software-ului nu include efectuarea modiciarilor in software fara acordul producatorului. Producatorul nu raspunde pentru functionarea
corecta si sigura a dispozitivului in cazul introducerii oricaror modificari in software-ul de comanda a dispozitivului fara acordul lui.

Producatorul isi rezerva dreptul de a introduce modificari sau inovatii in software. Pentru a obtine conditiile si modalitatile de actualizare
a software-ului, contactati departamentul de vanzari al producatorului. Dispozitivele se livreaza cu software-ul standard inregistrat, descris
in prezenta documentatie. In cazul in care aveti nevoie de a face orice modificariin software-ul dispozitivului, contactati departamentul
comercial al producatorului. Suportul de stocare pentru software este driverul dispozitivului.

DATE TEHNICE

Alimentare 24VDC / 24VAC
Umiditatea de depozitare 18 - 90 %RH
Temperatura de depozitare -40 - 85°C
Umiditatea in timpul functionarii 18 - 90 %RH
Temperatura de functionare 20 - 70°C
Sarcina iesirii de alimentare max 120W
Siguranta SA

+ Semnale de intrare a driverului - semnal de scurtcircuit la masa pinu-ului de intrare potrivit cu potentialul de SV. Acest semnal
trebuie sa fie intre MIN: 0.2s, MAX: 1s i

+  Semnale de iesire a driver-ului - semnalele de iesire a driverului sunt semnale de scurtcicuit fara potential. In functie de cardul de
iesiri utilizat, se pot obtine semnalele NO sau NC. Durata semnalului de raspuns poate fi configuratd in meniul driverului.

FUNCTII GLOBALE

Functiile globale sunt functii comune pentru toate tipurile de dispozitive. In capitole care se refera la anumite serii de dispozitive sunt
descrise functiile secifice doar pentru anumite serii de dispozitive.

NAWIGATIE

Pentru navigarea prin interfata driverului se utilizeaza encoderul rotativ. Prin rotirea acestuia spre stanga sau spre dreapta navigati intre
pozitiile vecine ale meniului ales. Apasarea encoderului cauzeaza, in functie de pozitia in care va aflati, modificarea valorii sau intrarea in
submeniu.
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1. Ecran de afisare, 2. Encoder
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ECRAN PRINCIPAL

MENIU PRINCIPAL

MODUL DE COMANDA

Dupa coectarea dispozitivului la sursa de alimentare, pe ecranul de afisare al driverului
apare ecranul principal. In partea stanga este afisatd starea cozii (00 - coadd pentru
directia stanga, 01 - coada pentru directia dreapta). In coltul drept de sus sunt afisate
descrieri de erori existente in prezent. Acestea pot fi:

. Enc_error - eroare de encoder, neconectat sau defect

. Lic_error - licenta inactiva

. Default_sett - memorie citita eronat - setarile din fabrica incarcate
. connection_error - eroare de conectare cu driverul slave

In coltul drept de jos este afisata versiunea actuala de software. In cazul in care nu este
afisat mesajul de eroare, driverul afiseaza starea senzorilor optici. Dupa apasarea en-
coderului are loc trecerea la meniul principal.

Navigarea prin meniul principal se efectueaza prin rotirea encoderului.

Ségeata din prima coloana indica pozitia selectata. Apasarea encodereului confirma se-
lectia.
Pozitiile meniului principal:

Parameters - monitorizarea parametrilor actuali ai dispozitivului

Settings - configurarea dispozitivului

Test mode

Back - revenire la ecran principal

Pozitiile afisate in meniul de parametri:

Cycles - numarul de cicluri de lucru realizate de dispozitiv
Motor | - curentul motorului

Enc - pozitia de encoder rotor

Enc vel - viteza actuala a rotorului

Sensors - starea de senzori optici

Back - revenire la meniul principal

Configurarea limbii
Aceastd setare pemite alegerea limbii de interfata. Mesajele sunt traduse imediat dupa
schimbarea limbii.

Setarea implicita: PL

Configurarea functiei de trecere libera

Setarea deblocarii permanente pentru trecere intr-o anumita directie. Setarile posibile:
OFF - trecerea libera dezactivata. Trecerea are loc numai dupa primirea semnalului
exterior
ON - trecerea libera activata. Poarta este deblocata in directia respectiva

Setarea implicita: OFF

Configurarea lungimii de cozi
Aceastd pozitie serveste pentru setarea numarului de semnale de intrare memorizate.
Configurarea permite alegerea acestei valori din intervalul de 3 - 60

Setarea implicita: 3

Configurarea duratei de deblocare

Contorul timpului de deblocare este activat odata cu primirea semnalului de declansare.
Dupa expirarea acestui timp, permisul pentru trecere este anulat. Configurarea permite
alegerea acestei valori din intervalul de 3 - B0 secunde.

Setarea implicita: Bs
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MENIU SETAR
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Configurarea semnalelor de intrare (IN 1-4)
Setarea Intr. 1-4 permite determinarea functiei atribuite intrarilor IN 1-2. i IN 3-4.
Posibilitatile disponibile:
open - intrarile actioneaza ca declansare
free - scurticuitul pe una dintre intrari provoaca activarea functiei de trecere libera
n anumita directie
lock - scurticuitul pe una dintre intrari provoaca blocarea driverului pentru semna-
le exterioare in anumitd directie pe intrarile 5-6 si 7-8

Setarea implicita : open

Configurarea tipului de semnal de raspuns

Aceast3 setare permite configurarea tipului de semnal de raspuns trimis.

Posibilitatile disponibile:

. OPN/REC - semnalul de raspuns este trimis imediat dupa deblocarea trecerii
CLS/END - semnalul de raspuns este trimis dupa blocarea trecerii
PAS - semnalul de raspunseste trimis dupa detectarea trecerii corecte in anumita
directie
STR - Un semnal de reactie este trimis dupa initierea miscarii rotorului

Configurarea duratei semnalului de raspuns
Durata semnalului derdspuns poate fi selectata din intervalul de 0.5s - 1.5s.

Setarea implicita : 0.8s

Configurarea pozitiei zero
Activarea functiei de Config zero duce latrecerea in modul de configurare a pozitiei in-
chise si deschise spre stanga si dreapta. Acest mod este descris in urmatoarele sectiuni.

Calibrare
Submeniul calibrare permite setarea parametrilor necesari al functionarii motoarelor.

Acestia sunt descrisi in sectiuni urmatoare.
Optiunea nu este disponibila pentru treceri din seria: GA, BASIC

Setarile licentei
Submeniul licentei permite introducerea cheii de deblocare a licentei. Introducerea ero-
nata a cheii duce la blocarea temporara a acestei pozitii in meniul de setari.

Configurarea pictogramelor
Submeniul de configurare a pictogramelor permite configurarea pictogramelor infor-
mative. Acesta este descris in urmatoarele sectiuni.

Salvarea configurarii introduse
Save & exit - pastreaza setdrile modificate si mutd in meniul principal
Cancel - setdrile modificate sunt respinse si urmeaza trecerea in meniul principal

Dupa intrarea in meniul de configurare a pictogramelor, aveti de ales doua optiuni:
Standard - pictograme standard
RGB - ofera posibilitatea de alegerea dintre cele 16 optiuni de pictigrama de semna-
lizare a trecerii deschise (deparat pentru partea stangs si dreapta) si 4 dintre optiuni
de pictograma de semnalizare a trecerii inchise (separat pentru partea stanga si
dreapta)
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MENIU LICENTA

DBupa intrarea in meniul licentei puteti citi numarul de licenta. Pentru a introduce numérul
pin utilizati encoderul. Rotind axa sa schimbati cifra iar apasarea provoacd mutarea cu-
rsorului pe pozitia vecind. Dupa introducerea ultimei cifre apasarea encoderului pemite
navigarea prin meniu.

Daca ati introdus numarul pin corect, dupa clickarea pozitiei Ok veti fi mutat in meniul de
setari de licenta. Pozitia inapoi va va muta in meniul de setari.

In meniul de setari de licents puteti seta limita pentru numarul de cicluri. Daca turnichetul
va atinge limita sa, nu va reactiona la semnale exterioare si la modul de testare iar pe
ecranul principal va fi afisatd informatia corespunzatoare. Se pot alege urmatoarele pozitii
de limita de cicluri:

None - fara limita

1k, 10k, 50k 100k si 200k - limita an mii

Dupaactivarea modului de testare din meniul principal al driverului, turnichetul incepe
sa lucreze in mod independent. In modul de testare pe ecranul de afisare al driverului
apar parametri de lucru. Pentru a iesi din modul de testare, alegeti Inapoi.

In dispozitivele din seria BA3, BR2, GA modul este utilizat numaiin dispozitive echipate
cu instalatii de ghidare a miscarii rotorului

é Atentie: La activarea modului de testare in apropierea elementelor mobile ale dispozitivului nu poate ramane nicio persoana.

DISPOZITIVE DIN SERIA SG
DESCRIEREA INTRARILOR DE DRIVER

AAANANANTTITITITTY YT
A 817161514 1312110 987654321
IN1-2
0UT -6
Jze
MAGTRONIC / GASTOP ~ MENU
&
~N
2
_ A
®
o
- =)
P2 w» i
ENC1-5
lesire Functia in driver master Functia in driver slave
IN1 Intrare senzor optic 1 Intrare semnal configurabil in directia stanga
IN2 masa - nu este folositd Masa semnal de intrare
IN3 Intrare senzor optic 2 Intrare semnal configurabil in directia dreapta
IN4 masa - nu este folositd masa semnal de intrare
INS Intrare senzor optic 3 intare semnal de declansare in directia stanga
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lesire Functia in driver master Functia in driver slave

ING masa - nu este folosita Masa semnal de intrare

IN7 Intrare senzor optic 4 Intrare semnal de declansare in directia dreapta

IN8 masa - nu este folosita masa semnal de intrare

IN9 Intrare senzor optic 5 Intrare semnal de incendiu (in mod normal scurtcircuit)
INI® masa - nu este folositd Masa semnal de incendiu

Nt Intrare senzor optic 6 nefolosita

IN12 masa - nu este folositd nefolosita

ouT1-2 nefolosita semnal de raspuns NO pentru directia stanga

ouT 2-3 nefolosita semnal de raspuns NO pentru directia stanga

0UT 4-5 nefolosita semnal de raspuns NO pentru directia dreapta
0UT5-6 nefolosita semnal de raspuns NO pentru directia dreapta

AUX mufa de comunicare intre drivere master - slave mufa de comunicare intre drivere master - slave
LED1-6 conector de control pictograme modul master Conector de control pictograme modul slave

PWR alimentare 24VDC sau 24VAC alimentare 24VDC sau 24VAC

ENC conector encoder de pozitie de brat modul master conector encoder de pozitie de brat modul slave
BREAK1-2 conector de control incuietoare electromagnetica modul master | conector de control incuietoare electromagnetica modul slave
MOTOR1-2 Conector de control motor modul master Conector de control motor modul slaves

BEEPER1-2 Conector de control semnal de alarma nefolosita

FUSE Conector siguranta rapida 5A Conector siguranta rapida 5A

MENIU SETARI

Pozitia bratuluiin mod de ,asteptare” )

Sefarea bratuluiin pozitia de asteptare pentru trecere. In cazulin care va fi sefatd o
altd pozitie decat cea central, dispozitivul la incercare de trecere neautorizatd intr-o
directie pentru care poarta este deschisa, dispozitivul se va bloca si va activa semnalul
de alarma. Se recomanda utilizarea acestei setariin combinatie cu functia de trecere
libera in directia respectiva.

Setarea implicita: Cen

Configurarea functiei in caz de incendiu
Sefarea directie an care dispozitivul se va deschide dupa receptionarea semnalului de
incendiu.

Setarea imlicita: L

Dupa intrarea in modul de configurare a pozitiei zero, pe ecranul va aparea o cifra care

simbolizeaza etapa de configurare. Veli vedea corespunzator:

1. Pozitia deschisa- setati bratele in pozitia deschisa (indiferent de directie si confir-
mati prin apasarea encoderului.

2. Pozitia inchisa - setati bratele in pozitia deschisa si confirmati prin apasarea en-
coderului.

3. Pozitia deschisa - setatti bratele in pozitia deschisa inversa celei setate in etapal, si
apoi confirmati apasand encoderul.

g o pan mmn

In etapa a patra de setare a pozitiilor zero urmeaza validarea lor. Dupa apasarea enode-
rului veti fi mutati in meniul de setari. Setarea corectd a pozitiilor zero pe driverul master
va fi confirmata prin mesajul 0K

Atentie: Pentru a salva modificarile folositi optiunea Salveaza si iesi. Aceasta se refera
numai la driverul master. Salvarea pozitiilor zero in driverul slave are loc imediat dupa
verificarea lor corecta.

Modul de configurare a pozitiei zero permite setarea pozitiei deschise siinchise a bratelor dispozitivului.
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Atentie: In timpul setarii pozitiei zero, conectorul motorului si incuietoarele electromagnetice se vor deconecta de a driverul. Aceasta se referd atat la modulul master cat
si slave deoarece sefarea pozitiilor lor zero se face in mod concomitent!

Setarea porzitiei zero se realizeaza concomitent pentru driverul master si slave in cazul in care comunicarea intre ei este corecte. Verifica-
rea datelor de pe ecran de afisare se refera doar la setarile driverului Master.

CALIBRARE

Dupa intrarea in submeniul de calibrare aveti posibilitate de modifica anumiti parametri de
lucru ai algoritmului de control. Pentru a edita pozitia respectiva apasati butonul enoderului
si apow prin rotire ridicati sau reduceti valoarea editata.
k - influenteaz3 viteza generala a traficului. In cazulin care brtul prezinta tendinta de
a sari peste pozitia de oprire si apoi de revenire, reduceti acest parametru iar in cazul
in care braful se misca prea lent, acesta trebuie ridicat
u min - influenteaza viteza de ajungere. In cazul in care bratul nu ajunge la pozitia
doritd ceea ce este semnalat prin semanlul de alarma si blocare temporare, cresteti
acest parametru. Reducerea acestui parametru se realizeaza in care bratul prezints
tendinta de a séri peste pozitia dorita.

Salvarea valorilor setate are loc dupa alegerea optiunii Inapoi si apoi Salveaza si iesi.

PRIMA PORNIRE

Pentru a asigura siguranta in timpul primei porniri, respectati urmatoarele principii:

1. Inante de a conecta dispozitivul la curent verificati daca toate cablurile sunt conectate corect.

2. Incuietoarele si motorul conectati abia dupa verificarea functionarii encoderului ( menu - parametri - encoder - valoarea trebuie sa
se schimbe in timpul manevrarii manuale a bratului).

3. Verificati conectarea senzorilor optici (meniu parametri) Cifra 0 inseamna ca bariera este intrerupta iar cifra 1 ca bariera nu este

intrerupta.

R

Pozitiile zero sunt setate din fabric insa in cazul necesitatii de resetare, deconectati incuietoarele si motorul.

5. Conectarea incorectd a cablurilor de encoder poate provoca functionarea imprevizibila a dispozitivului. In timpul testului de pornire

pastrati prudenta deosebita.

DISPOZITIVE DIN SERIA BA3/BR2/GA

DESCRIEREA INTRARILOR DE DRIVER

2

g 0131d ¥
a3

MAGTRONIC / GASTOP ~ MENU

BUZER
>

=1}

CIOL-R  DROPARM

COIL-L

MOTOR
BREAK

~_
-

NC1-5
lesire Descrierea iesirii
Conector de intrare semnal exterior pentru directia stanga. Semnalul este declansat
IN1-2 prin scurtcircuit. Functia acestei intrari este configurata de la nivelul meniului de driver.
In mod implicit este configurata ca permis pentru trecere
Conector de intrare semnal exterior pentru directia dreapta. Semnalul este declansat
IN 3-4 prin scurtcircuit. Functia acestei intrari este configurata de la nivelul meniului de driver.
In mod implicit este configurata ca permis pentru trecere.
IN5-6 Conector pentru intrarea semnalului de autorizatie de trecere pentru directia
stanga. Autorizatia are loc dupa scurtcircuitarea iesirilor de conector.
IN7-8 Conector de intrare a semnalului de autorizatie a trecerii pentru directia
dreapta. Autorizatia are loc dupa scurtcircuitarea iesirilor de conector.
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lesire Descrierea iesirii
Conector intrarea semnalului anti-incendiu. Semnalul anti-incendiu poate fi NO
(deschis normal) sau NC (inchis normal) in functie de configuratia meniului driverului.
INS-10 B . . : : Lo
Dispozitivul, dupa primirea semnalului anti-incendiu, porneste modul de trecere libera
pentru partea dreapta si stanga.
Conector de intrare a semnalului de blocare a trecerii. Dupa scurtcircuitarea intrarilorINft
IN11-12 si IN12 turnichetul trece in starea de blocare - dispozitivul nu raspunde la semnale de
declansare.
Conectorul intrarii transmitatorului de semnal de raspuns pentru directia stanga.
Conectorul are trei pin-uri care ofera semnalul fara potential NO (deschis normal) si NC
0uT1-3 L S . L ; i
(inchis normall. Durata semnalului deraspuns si momentul aparitiei acestuia depind de
setarile din meniu.
Conectorul intrarii transmitatorului de semnal de raspuns pentru directia dreapta.
Conectorul are trei pin-uri care ofera semnalul fara potential NO (deschis normal) siNC
0UT 4-6 o S : L ) i
(inchis normal). Durata semnalului deraspuns si momentul aparitiei acestuia depind de
setarile din meniu.
AUX Conectorul pentru utilizare cu module de extinderi.
LED Conectorul iesirii semnalelor luminoase (pictograme) care semnalizeaza starea de lucru
a dispozitivului.
PWR Conector de alimentare 24V AC sau 24 DC.
FUSE Conector de siguranta rapida - SA.
ENC Conectorul enoderului de pozitie a rotorului turnichetului (5 pin).
BREAK Conector de iesire de tensiune de control al incuietorii electromagnetice.
Conectorul de iesire de tensiune de control al motorului de asistare a miscarii
MOTOR :
rotorului.
colLL Conector de iesire de tensiune de control al bobinei zavorului pentru directia stanga
COILR Conector de iesire de tensiune de control al bobinei zavorului pentru directia dreapta
DROP ARM Conectorul iesirii de tensiune de control al caderii bratului
ENC_MEN Encoder rotativ cu butonul pentru utilizarea meniului.

MENIU SETARI

Configurarea tipului de bobina

Pentru fiecare bobind aveti de ales doua posibilitati:
NOR - bobina normala, dupd pana de curent blocheaza rotorul
REV - bobina reversibild, dupa pana de curent deblocheaza rotorul

Setarea implicitad: NOR

Configurarea vitezei de rotor
Aceastd setare permite definirea puterii motorului auxiliar.
Intervalul de aceasta setare este de 1 - 8.

Setare implicita: 5
Aceastd optiune nu exista in turnicheti din seria: GA, BASIC

Functia de semnal anti-incendiu
Semnalul anti-incendiu poate functiona in modul nromal inchis (mod de urgenta dupa
scurtcircuit) sau normal deschis (mod de urgenta dupa scurtcircuit )

NO - normal deschis

NC - normal inchis

Setarea implicita: NO

Configurarea miscarii initiale
Setarea Miscare initial. permite definirea daca dispozitivul dupa conectarea
la sursa de alimentare va realiza miscarea initiala iar daca da atuncin ce
directie. Posibiltati de setare:

L - miscareain partea stanga

R - miscarea in partea dreaptd

none - fara miscare initiala

Setarea implicita: none
Optiunea nu este disponibila in cazul turnichetilor din seria: GA, BASIC
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POZITIA ZERO

Dupa intrarea in modul de configurare zero setati fiecare brat pe rand in pozitia de blo-
care. Fiecare pozitie zero se va confirma prin apasarea enoderului. Pe ecranul va aparea
numarul de pozitia zero care este in prezent definita (0, 1.. etc) Momentul apasarii encod
rului este momentul de memorizare a pozitiei. In timpul setarii pozitiei zero, driverul in
mod automat se va orienta in ceeace priveste rotorul si permite la setarea a trei sau patru
pozitii zero.

Dup definirea tuturor pozitiilor zero, pe ecranul vor apérea valorile salvate. In cazul in care
acestea sunt corecte va aparea mesajul OK. Daca valorile sunt gresite, va aparea mesajul
Error. Aceasta inseamna ca valorile pozitiilor zero nu vor fi salvate si procedura trebuie
repetata. Indiferent de rezultatul, dupa apasarea encoderului veti trece in meniul de setari.
Pentrua salva modificarile introduse, utilizati optiunea Salveaza si iesi in timpul trecerii la
ecran principal.

Dupa intrarea in meniul de calibrare, in partea de jos a ecranului este afisata viteza roto-
rului. Driverul va porni incet motorul dispozitivului pentru a identifica parametrii acestuia.

Atentiel: In timpul calibrarii méscarea rotorului nu poate fi perturbat. Acesta nu poate fi
tinut cu mana. Daca asa se intampla, procedura trebuie repetatd.

Optiunea nu este disponibila in cazul turnichetilor din seria: GA, BASIC

Dupa finalizarea procedurii de calibrare, vor aparea parametrii identificati.

Dupa apasarea encoderului, veli trece in meniul de setari. Pentrua salva
modificarile introduse, utilizati optiunea Salveaza siiesi in timpul trecerii la ecran
principal.

Optiunea nu este disponibila in cazul turnichetilor din seria: GA, BASIC

PRIMA PORNIRE

Pentru a asigura siguranta in timpul primei porniri, respectati urmatoarele principii:

1. Inante de a conecta dispozitivul la curent verificati daca toate cablurile sunt conectate corect. A

2. Conectarea incorectd a cablurilor de encoder poate provoca functionarea imprevizibild a dispozitivului. In timpul testului de pornire
pastrati prudenta deosebita.
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NMPOrPAMMHOE OBECIEYEHWE KOHTPOJIJIEPA

KoHTponnep yctponcTtea ynpasnseTcs NporpaMmMHbIM obecneyeHnem, N3roToBrieHHbIM NPOU3BOANTENEM.
MponssoanTenb NpeaoCcTaBnaAeT NMULEH3NI0 HA UCMOMb30BaHNEe NPOrpaMMHOro obecnedeHns Tonbko Ans
B3aMMOAENCTBUSA C KyNSIeHHbIM YCTPONCTBOM A1 €r0 ynpaBneHus. BoileykasaHHy NMLEH3U0 NpoM3BOANTESNb
NpeaoCcTaBnseT TONbKO ANt NPOAYKTOB, KYNIEHHbIX Y cepTudurumpoBaHHoro npeacrasmtens. JivueHauns
npegocTaBnseTcs Ha nepuoa;

1. Mecsua nocne NoKynku ycTponctaa (Ha OCHOBaHUN KOMMEPYECKOro KpeauTa).

2. Ha HeonpegeneHHoe BpeMs - NOCMe MOSHON ynnaTthl 32 YCTPOMCTBO.

JTtoBble M3amMeHeHUs1 UM Mmogudmrkaumm B NporpaMMHOM 06ecrneveHnn MoryT ObiTb BHECEHbI TONTbKO HA OCHOBaHWU
NMMCbMEHHOIO U cneunanbHOro cornacus NpoM3BoAUTENS YCTPOMCTBA. JINLEeH3MA Ha NCNONb30BaHUe NPOrpaMmMHOro
obecneveHunst He BKIoYaeT B cebsa BHECEHME M3MEHEHUI U MoandmrKaumii B nporpammMmHom obecneyeHnmn 6e3
paspeLlueHuns npoussoguTens. NponssoguTens He HECET OTBETCTBEHHOCTU 3a NpaBuribHyo 1 6esonacHyto paboty
YCTPOWCTBA B Clyvae BHECEHUS KaknX-nnbo M3MEHEHWU B ynpaenstoLlee nporpammHoe obecneveHune 6e3 ero
cornacus.

[NponssoanTens ocTaBndaeT 3a cobor NpaBo BHOCUTbL UBMEHEHNSA NN MHHOBaLMK B NporpaMmHoe obecneyeHue.
[ns Toro, 4tobbl Y3HaTb NpaBuia 1 cnocobbl 0OHOBMNEHUSI NporpamMMHoro obecneveHnsi, HeobxoanmMo obpaTnTLEA
B OTAEN Npoaaxk NPon3BoanTensd. YCTponNCTBa NOCTABMAATCA C 3anucaHHbIM CTaHAApPTHLIM NPOrpamMMHbIM
obecneveHnem, on1McaHHbIM B AaHHOM JOKyMeHTe. B crniyqyae HeobxogMmMoCTn BHECEHUS KakMX-NMOO N3MEHEHNI B
nporpamMmmHOM obecrneyeHnn yCTPOMCTBa, NoXanyncra, obpatntech B oTaen npogax npovssogutens. Hocutenem
nporpaMMHOro obecnevyeHus SABNAETCS KOHTPONMep yCTPOMCTBa.

TEXHNWYECKME OAHHbIE
[utanne 24VDC / 24VAC
['paHmLibl BNIAXXHOCTW NPY XpaHEHUM 10 - 90 %RH
[paHNLbl TeMnepaTypbl NP1 XpaHeHUN -40 - 85°C
[paHuLibl BNaXXHOCTW Npu paboTe 10 - 90 %RH
['panmLpbl TeMnepaTypel npu pabote 20 - 70°C
Harpyaka BbIxofa nuTaHus max 120W
lnaBkas BcTaBka SA

e BxogHble curHanbl KOHTponnepa — CUrHan 3asemMreHnsl COOTBETCTBYHOLLLErO BXOAHOIO NHa ¢ NoTeHumnanom 5V.
[aHHbI curHan gomkeH ObiTb B npeaenax MAH.: 0.2 ¢c., MAKC.: 1 c.

*  BbIxogHble curHambl KOHTporepa — BbIXOOHbBIE CUTHaMbl KOHTpOrepa 310 6ecnoTeHuanbHble cUrHanbl
3aMblkaHKus. B 3aBUCMMOCTM OT UCMONb30BAHHONM NapTUK BbIXOAOB MOXeM nonyynTb curHansl NO unm NC. Bpems
NPOJOMKNTENBHOCTM CUrHaNa MOXXHO HaCTPOUTb B MEHIO KOHTposepa.

OBLUME ®YHKLMA

O6wme dyHKUMM — 3TO PYHKUUN eanHble 515 BCEX BUOOB YCTPOWCTB. B pasgenax, KoTopble OTHOCATCA K
KOHKPETHbIM CEPUsIM YCTPONCTB, ONMCaHbl YHKLMM, NOAXOAALLME TONBKO KOHKPETHLIM CEPUSIM YCTPOWCTB.
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HABUTALUNA

[na nonb3oBaHusa NHTEPdENCOM KOHTPOMepa UCNonb3yeTcs BpallaTenbHbin 3HKkoaep. [pu noBopoTe BNEBO Mnuv
BMpaBo Nepexoaum Ha cocefiHve No3numm BbIGpaHHOro MeHo. HaxaTtune Ha aHKoaep NpUBOAMT, B 3aBUCMMOCTU OT
Mo31LMM Ha KOTOPOWN HAXOAUTCH, K UBMEHEHWNIO 3HAYEHUS UK BXOAY B NMOAMEHIO.

P 1

1. Oucnnen, 2. SHkopep

MABHbIN O9KPAH

Mpy NOAKMIOYEHMN YCTPOIICTBA K 3MEKTPONUTAHMIO Ha ANCINee KOHTponnepa
NOSIBISIETCS IMaBHbIN 3kpaH. Cnesa otobpaxaeTcs coctosHe oyepeaeit (QO -
o4epefb ANs NeBOro Hanpasnerus, Q1 - o4epeab ANs NPaBOro HanpasneHus). B
NpaBoOM BEPXHEM YrTly HAaXOAATCS ONUCAHNS NOSIBASIOLLUNXCS B AAHHBIA MOMEHT
owmbok. BoamoxHb! Takvie oLnoKm:

. Enc_error - olwmbka aHkogepa, He NOAKMHYEHHBIN I HEUCTIPaBHBIiA

. Lic_error - nnLEH31s He akTUBHA

. Default_sett - owmbka YTeHnsi namsiTvt - 3arpy3ka 3aBOACKUX HACTPOEK

. connection_error — oLnbka NOAKIKYEHNS C KOHTPONEPOM slave

B npaBoM HuxHeM yrry oToBpaxaeTcsi akTyanbHasi BEpCUsi NporpamMMHOro
obecneyeHus. B criyyae oTcyTCTBUS NOSIBIEHUS OLIMGOK KOHTPONNEP oTobpaxaeT
COCTOSHWE OMTUYECKUX AaTUNKOB. [1oCre HaxaTusi SHKOLEPa MPOUCXOAUT NEPEXOA B
raBHOE MEHIO.

MABHOE MEHIO

B MeHI0 nepemelLiaemcst ¢ MOMOLLbI0 BpaLLeHst SHKoLepa.

Crpenka B nepBoli CTpoYKe Moka3blBaeT BbibpaHHyto nosnumto. Haxatue aHkopepa
noaTBEpXAAeT BbIGOp.

[Mo31umy rnaBHOro MeH!o:

. Parameters - npocmMoTp akTyanbHbIx NapamMeTpoB yCTPONCTBa

. Settings - koHdurypauus yctpolictea

. Test mode

. Back - Bo3Bpar Ha rnaBHbIi 3kpaH

[Moanuumn, oTobpaxaeMble B MEHIO NapaMeTpbl

. Cycles - konn4ecTBo LKMOB paboTbl, KOTOPOE BbIMONHUIO YCTPOMCTBO
. Motor | - Tok gBUratens

. Enc - noauums sHkoaepa potopa

. Enc vel - akTyanbHas ckopocTb poTopa

. Sensors — CoCTOSIHUE ONTUYECKNX [AaTUMKOB

. Back - Bo3Bpar B rnaBHoe MeHH
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HACTPOWKN MEHIO

HacTpolika s3bika
[laHHas HacTpoiika no3BonsieT BbIOpaTh f3blk MHTEPeica. CooblueHns cpasy
nepesoaATca nocrne Bbl60pa A3blKa.

Hactpoliiku no ymonyaruio: Monbekii 3bIK

HacTtpovika dyHkLUmnm cBo6OAHOro Npoxoaa

HacTpoitka nocTosHHOrO pasbnok1poBaHus NPOXoAa Ans ABUXEHWUS B AAHHOM

HanpaeneHn1. BoaMoxHble HacTpONKM:

. OFF - cBoBOAHbI MPOXOL BbIKMIOYEH. [IBUXEHNE NPOUCXOANUT TONBKO Nocne
MONYYeHMs! BHELLHETO CUrHana

. ON - cBObOAHbIN MPOX0A BKMIOYEH. TYpHUKET pa3briokupoBaH Ans AaHHOro
HanpaeneHus

Hacrpoliku no ymonyanuto: OFF

HacTpolika npoTs»KeHHOCTU ovepean
[laHHas no3nLMsi CRYXXUT ANs YCTaHOBKM KONMYECTBA 3aMOMUHAEMbIX BXOASILNX
CUrHanoB. HacTpoiika JaeT BO3MOXHOCTb BbiGpaTh 3HaueHunst oT 3 4o 60

HacTtpoitku no ymonyanuto: 3

HacTtpowika BpeMeHn pa3brnoknpoBaHus

CueTunk BpeMeHy pa3brok1poBaHVS BKIOYAETCA BMECTE C MOMyYeHeM curHana
3anycka. o ncTeyeHnto aToro BpeMeH paspeLLeHne Ha MPoXof, aHHYNMpYeTCs.
HacTpoiika aaeT BO3MOXHOCTb BbIGpaTh 3HaueHus oT 3 7o 60 cekyHa,.

HacTtpoiiku no ymonyaxuto: 6s

HacTtpovika dyHKuUnin BxogHbIX curHanos (IN 1-4)

Hacrpoiika Bx. 1-4 nossonset onpeaenuts dyHkumio Bxoaos IN 1-2. n IN 3-4.

JlocTynHble BO3MOXHOCTH:

. open - BXx0Abl AENCTBYIOT Ha 3anyck

. free - coeanHeHne Ha kakoM-HUOYab U3 BXOAOB MPUBOLANT K 3amycky (yHKLWM
cBOBOAHOrO BXOAA B AAHHOM HanpaBneHuu.

. lock - coeanHeHme Ha kakom-HWUOYab 13 BXOAOB NPUBOAMT K 6rIOKMPOBaHMIO
KOHTPONMepa Ha BHELLHWE CUrHanbl B AaHHOM HanpaBNeHun Ha Bxodax 5-6 u
7-8

HacTtpoiiku no ymonyaHuio: open

HacTtporika Buga obpatHoro curHana

OTa HacTpoika No3BOMAET HACTPOUTL BIA BbICkINAEMOro 06paTHOro curHana.

[JlocTynHble BO3MOXHOCTH:

. OPN/REC - o6paTHblil curHan BbichinaeTcs cpay nocre pasbrok1MpoaHms
npoxoaa

. CLS/END - 0bpaTHbIit cirHan BbiChbinaeTcs nocre 6IoKMpoBKM Npoxosa

. PAS - 06paTHbli curHan BbichinaeTcs nocne o6HapyeH!s NpaBuibHOro
npoxoAa B AaHHOM HanpaBneHun

. STR - a feedback signal is sent after initiating the rotor’s movement

HaCTpOVIKa NnpPoOAOJIKNTENTbHOCTU O6paTHOI'O curHarna

[MpogomkMTENLHOCTL 0BPATHOTO CUrHana MOXHO BbiGpaTh B npeaenax ot 0.5 ¢.- 1.5 c.

HacTpolika Hynesown nosuuun

Vicnonb3oBaHue dyHKLMKM HacTp.HyneBo No3nLymn NPUBOAUT K NEPEXOAY B PEXIM
HaCTPOWKI 3aKPLITON W OTKPBITON NO3NLIMM BMEBO U BNPaBO. [laHHbIN pexum
OMUCbIBAETCA B CREAYIOLLUX MYHKTAX.

Kanubposka
MoameHto KanubpoBka no3sonseT HaCTpOUTL HEOOXOAMMbIE NapameTpbl ABMKEHNS
aguratenen. OHu OnucaHbl B CrieyHoLnx myHKTax.

[laHHoro BapuaHTa HeT B TypHukeTax cepun: GA, BASIC
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HacTporikn nuueHsnn

ﬂOJJ,MeHK) ﬂl/ILI,EHSVIVI Mo3BONAET BBECTU KITHOY paﬁGJ'IOKMpOBKM TNMLEH3NNn.
HenpaanbHoe BBE/leHNE KIo4a NpuBOANUT K BpEMEHHOMY 6J'IOKVIpOBaHVHO ﬂaHHOﬁ
Nno3nLnn B MEHI0 HacTpoekK.

HacTtpovika nuktorpamm
[ogMeHt0 HaCTPOViKM MUKTOrPaMM NO3BOMSIET HACTPOUTL MHPOPMALMOHHBIE
NUKTOrpaMmbl. OnucaHue B CneAyrLunX nyHKTax.

CoxpaHeHne BBeOEHHOWN KOHGUrypauum

. CoxpaHuTb W BbIATY - COXPAHSET U3MEHEHHBIE HACTPOMKI 1 BO3BpaLLAeT K
rMaBHOMY MEHIO

. OTMEHUTb - U3MEHEHHbIE HACTPOWKI OTKMOHSIOTCS W MPOUCXOAWUT BO3BPAT K
rMaBHOMY MEHIO

[Mocne Bxofa B MEHIO HACTPOIKI MUKTOrPaMM AOCTYMHbI 1BA BapuaHTa:

. Standard - ctaHgapTHble NUKTOrpamMMbl

. RGB - gaeT B0o3MOXHOCTb BbIOpaTh 13 16 BapuaHTOB NUKTOrpammy,
CUTHaNW3MPYHOLLLY0 OTKPbITHIN NPOXOZ (OTAENBHO 1S NEBOW U NPAaBOM CTOPOHbI)
11 13 4 BapUaHTOB NUKTOrpamMMy, CUrHanM31pyHoLLYHO 3aKpbITbIA MPOXOA (OTAENBHO
[ONs NeBOW 1 NPaBOW CTOPOHbI)

[Mocne Bxopa B MeHI0 JINLIEH31st MOXHO YBUAETb HOMEp NULEH3MW. [ins Toro, 4tobbl
BeecTn Ne [H, ncnonb3yem aHkoaep. Ero BpalleHue MeHseT Ludpy, a Haxatne
MPUBOAWT K COBUIY Kypcopa Ha CocefHIow noauuyto. Mocne BBeAEHUS nocneaHei
LMcpbl HaXaTUe dHKOAEpa MO3BOSISIET BHOBb NEPEK0YATLCS B MEHIO.

Ecnu BeeaeH npasunbHbii MAH, To nocne Haxatvs Ha OK, nepebpackbiBaeT Ha MeHio
HacTpoek nuueH3nm. Mosuuus Hasan nepeGpackbiBaeT B MEHIO YCTaHOBOK.

B MeHI0 HacTpoek N1LeH3n MOXHO BbIOpaTh IMMUT KONMYECTBa LMKIoB. Ecnu
TYPHWKET JOCTUTHET CBOETO NIMMMTA, TO OH He ByAeT pearnpoBaTh Ha BHELLHWE
CUrHanbl 1 Ha TECTOBbIA PEXWM, a Ha FMaBHOM 3KpaHe 0TOOPa3nTCsi COOTBETCTBYIOLLAs
MHopmaLys. Ha BbiGop cnesyioLLme nosuumm aMMnTa LIMKMOB:

. None - oTcyTcTBYE NUMKTA,

. 1k, 10k, 50k 100k v 200k - nUMKUT B TbiC.

[Mocne BKMtOYEHNS TECTOBOIO PEXVMA B IMABHOM MEHIO KOHTPOINEpa TYPHUKET
Ha4NHaeT camocToATeNbHYt0 PaboTy. B TeCTOBOM pexwme Ha Ancnnee KoHTponnepa
oToBpaxatoTcs napameTpbl paboTbl. YTobbl yiTV M3 TECTOBOTO pexuMa Heobxoanmo
Bbl6paTh Hasap.

B yctpoiictBax cepun BA3, BR2, GA pexum paboTtaeT TomnbKo B YCTPOACTBAX C
YCUNEHNEM ABWXEHUS poTopa.

BHumaHve: an 3anycke TeCTOBOro pexumMa B paguyce ABUXYLLUXCA 3N1eMEHTOB yCTpOI;ICTBa HUKTO He A0/MKeH HaXoauTbCs.
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YCTPOWCTBA CEPUMN SG
OlMNNMCAHME BXOOOB KOHTPOIEPA

ANANANANATIVIVV VVIVVVVV
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ENC1-5
HasBaHue BbIXoaa CDyHKU,I/ISI KOHTpOInepa master CDyHKU,I/ISI KOHTpOInnepa slave
IN1 BXOf] ONTIYECKOro Aatyunka 1 BXOf] CUrHara, KoHUrypupyemblit B EBOM HanpaBneHnum
IN2 3a3eMIIEHME - He UCMOonb3yeTcst 3a3eMreHme BXOASLLEro curHana
IN3 BXOf, ONTUYECKOro AaTymka 2 BXOZ CUrHana, KoH(Urypupyemblit B NpaBoM HanpaefieHun
IN4 333eMIIeHMe - He UCMOIb3yeTest 3a3eMIieHm1e BXOAALLEro curHana
IN5 BXOf} ONTUYECKOro AaTuunka 3 BXOf} CUrHana 3anycka B 11eBOM HanpaeneHnm
IN6 3a3eMIeHme - He UCTONb3yeTest 3a3eMneHme BXOAALLEro curHana
IN7 BXO/] ONTUYECKOro AaTynka 4 BXOJ CMrHana 3amnycka B NpaBoM HanpasfieHnu
IN8 3a3eMITeHME - He UCMONb3YeTCs 3a3eMIeHme BXOASLLEro curHana
IN9 BXOZ OMTUYECKOro Aatyuka 5 BXOf] CUrHasa noxapHol 6e30nacHOCTY (HOpMarbHO 3aKpbITbIif)
IN10 3a3eMIIeHme - He UCMOonb3yeTcst 3a3eMINeHme cUrHana noxapHoit 6esonacHocTn
IN11 BXOZ ONTHUYECKOro Aatynka 6 He 1cnosb3yeTcs
IN12 3a3eMIIEHME - He UCMOoNb3yeTCst He ucnonb3yeTcs
OUT 1-2 He ucnonb3yeTcs obpartHblit curHan NO ansi neBoro HanpaBneHus
OuT 2-3 He ncnonb3yeTcs 0bpatHbIit curHan NO Ans neBoro HanpasneHns
OUT 4-5 He ucnonb3yeTcs 06patHbIit curHan NO Ans npaBo HanpaBneHus
OUT 5-6 He ucnornb3yeTcs 06patHbIit curHan NO Ans npaBo HanpaBneHus
AUX COEMHEHME CBA3M MEXAY KOHTpornnepamy master - slave COELMHEHME CBA3M MEXAY KOHTpornepamy master - slave
LED 1-6 COE/INHEHME ynpaBneHns N1KTorpaMmami CTOpoHbsI master COEANHEHVE yNpaBneHns N1KTorpaMmamit CTOPOHbI slave
PWR anektponutanue 24VDC nnn 24VAC anektponutanue 24VDC nnn 24VAC
ENC COEAINHEHME 3HKOZiepa NO3NLM NepeknaanH Mopyns COeANHEHVE 3HKOAEepa NO3NLIMM NepeknaamnH Moayns slave
BREAK 1-2 COEAVHEHE YNpaBneHns SNeKTPOMarHUTHbIM 3aMKOM COEeAVHEHMe ynpaBneHnst SNeKTPOMarHuTHbIM 3aMKoM Mopyns slave
MOTOR 1-2 COEeLMHEHE yNpaBNeHVs ABuratenem Mogyns master COELMHEHME YNpaBneHus ABuratenem Moayns slave
BEEPER 1-2 CoefivHeHe ynpaBneHus curHanuaaymen He ucnonb3yeTcs
FUSE COEeAVHEHMe NNaBKoro npegoxpaHnTens 5A COEeAVHEHMe NNaBKoro npeaoxpaHnTens 5A

HACTPOWVIK/A MEHIO

|_|O3I/IL|,I/IF| nepeknagvH B pexnmMme oxnaaHua

MocTaHoBKa NepeknaauH B CUTyaLUv OXuaaHus Ha npoxop. Ecnv 6ypet

BbIOpaHa no3uLust fipyrasi, HeXenu LigHTpanbHas, YCTPOMCTBO BO BPEMS NOMbITKYA
HECaHKLMOHMPOBAHHOIO MPOX0Aa B CTOPOHY, B KOTOPYIO TYPHUKET OTKPbIT, 3aKpOeTCs
W BKIIOYWUT CUTHanM3aLmio. PekoMeHayeTcs 1Cnonb3oBaTh aHHY0 NOCTaHOBKY B

CoyeTaHum ¢ (byHKL[I/IeI?I cBoboaHoro NpoxoAa B JaHHOM HanpasneHnn.

Hacrpoiiku no ymonyaruio: Cent

HacTpowika dyHKLUM noxxapHon 6esonacHocTu
YcTaHoBKa HanpaBneHusl, B KOTOPOM OTKPbIBAETCS YCTPOUCTBO B CIyvae nosy4eHus
cuUrHana noxapHoi 6esonacHocTy

HacTtpoiiku no ymonuaHuto: L
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HYNEBAA NO3NLINA

lMocne Bxofa B pexiM HyneBol HAaCTPOVKM Ha AUCTnee NosBASETCS YMCIO,

yKasblBatoLLiee aTan HacTpoiiku. [oodepeaHo BUAUM:

1. OTkpbITas No3nuus - ycTaHaBnMBaeM nepeknaguHbl B OTKPbITOM MO3NLMN
(CTOpOHa He MMEEeT 3HaYeHNs 1 MOATBEPXAAEM HaxaTheM SHKofepa.

2. 3akpbiTas nosunuus - ycTaHaBnMBaeM NepeknaauHbl B 3akpbITON MO3NLMN 1
MoATBEPXAAEM HaxaThem SHKogepa.

3. OtkpbITas No3nLKS - ycTaHaBNMBaeM nepeknaanHbl B OTKPbITON MO3NLNK,
MPOTMBOMONOXHO K TOIA, KOTOPYIO YCTaHOBWMM B 1 3Tane, a noTom
MoATBEPXAAEM HaxaThem aHKogepa.

B YeTBEePTOM 3Tane yCTaHOBKW HYNeBbIX I'IO3I/1L[I/II;1 NPOUCXOANT MX YTBEPXAEHUE.
g e g, [Mocne HaxaTtus 9HKOAEepa HacC BEPHET B MEHI0 HAacTPOeK. I'IpaBManaﬂ yCTaHOBKa

ilia Baanr Nxis Fosal . HyNeBbIX MO3ULMIA Ha KOHTpornepe master nogTeepanTcs coobueHnem ,0K”

BHumaHue: [Insi Toro, YTo6bl COXpaHUTb BBEAEHHbIE M3MEHEHMs], He0BXoauMO
Mcnonb3oBaTh onLuio CoXpaHUTb U BhIATA. 3T OTHOCUTCS TOMBKO K KOHTPONAEpY
master. CoxpaHeHue HyneBbIX N03ULAI B KOHTPOMNEpE Slave NpoucxoauT cpasy
Nocre ux NpaBuIbHON BepUchUKaLmy.

Pexxum HacTponKku HyrneBoK No3numMm NO3BOSISIET YCTAHOBUTL 3aKPbITYHO U OTKPLITYIO NO3ULMK NepeknaanH
YCTPONWCTBA.

k CTOpOHe master Tak 1 slave, T.K. UX HyneBble MO3ULMK YCTaHABNMBAKOTCS OAHOBPEMEHHO!

i t BHumaHve: Bo BPEMs YCTaHOBKM Hyl'leBOI;I nosnynn coeMHeHne apuratens n dNeKTpOMardMTHOro 3aMka A0SMKHO ObITb OTKMIOYEHO OT KOHTpOnnepa. OT0 OTHOCUTCS KaK

YcTaHoBKa HyneBoW No3nuum NponcxoamT O4HOBPEMEHHO Arst KOHTporepa master u slave, ecrnv cBsisb Mexay
HUMW NpaBunbHas. Bepudvkauns gaHHbIX Ha Aucnnee KacaeTcs TOMbKO YCTaHOBOK KOHTposnnepa Master.

KAJTTMBPOBKA

[Tocne BxoAa B NOAMEHIO KanuBpOBKY CyLLECTBYET BOSMOXHOCTb U3MEHUTb KOHKPETHbIE
napameTpbl paboTbl anropuTma ynpasneHns. [ins Toro, 4Tobbl UAMEHSTb AaHHYO
no3nLyio, He0BXOAMMO HaxaTb PyuKy 3HKOAEpa, a NOTOM BpaLas UM, yMEHbLUMTb I
YBENNYUTL N3MEHAEMOE 3HAYEHMe.

J k — Bruset Ha obLuyto ckopocTb ABWXeHUs. B cnyyae, ecrniv nepeknaguHbl
VIMEIOT TEHAEHLMIO MPOKPYYMBATLCS 3a NO3NLIMI0 3aAePXKK, @ MOTOM [ABMraTbCs
Ha3ag, HeobX0AMMO AaHHbIV NapameTp yMEHbLUMTb, B TO Xe BPEMS, €CIn
nepeknaanHbl ABUratOTCS MeAneHHo, He0BXOANMO ero YBENMYNTb.

J U min — BUSIET Ha CKOPOCTb AOTArMBaHMS. ECin nepeknaamnHbl He [OXOAAT A0
3a7)aHHON NO3MLMK, YTO BbI3bIBAET BKITHOYEHIME CUTHANM3ALNN 1 BPEMEHHOE
11X BnokvpoBaHne, HeobXoANMO YBENVYNTL AaHHBIN NapameTp. YMeHbLueHue
AaHHOro NapameTpa HeobXoANMO MPOU3BECTH, ECI NEPEKNaaANHbI MEoT
TEHAEHLYI0 NponeTaTh 3aAaHHyI0 NO3NLMI0

CoxpaHeHue yCTaHOBNEHHbIX 3HA4YeHWI MPONCXOANT nocne Bbibopa onuuv Hasap, a

notom COXpaHuTb 1 BLIATH.

MNMEPBbIV 3AMYCK

[nsa Toro, 4yTobbl 0b6ecneunTs Be30MacHOCTbL BO BpeMs NepBOro 3anycka, HeobxoanmMo cnefoBaTth CreayLwmm
npaBunam:

1. Tllepepn noaknoyeHNeM yCTPONCTBA K SNEKTPONUTaHMIo Heobxoanmo ybeanTbCca B TOM, YTO BCe NpoBoAa
NOAKIOYEHbI NMPaBUMBHO.

2. TlogknioyeHue 3amka 1 aBuratens NpoM3BoAnTb TOMbKO Nocrne NpoBepky paboTel 3HKoaepa (MeH —
napameTpbl — 3HKOAEP — 3HAYEHWE JOIMKHO MEHSATLCS BO BPEMS PYYHOIO ABMXKEHUS NepeknaguHamm).

3. [lpoBepuTb NOOKIOYEHME ONTUYECKUX AaT4MKOB (MeHto napameTpsbl) Lindpa 0 o3HavaeT, uto 6apbep
npepbiBaeTcs, a 1 o3Havaer, 4To Gapbep He NpepbIBAETCS.

4. HyneBble NO31LMKN YCTaHABMNMBAIOTCA Ha 3aBOAE, OQHAKO, B Criydae HeobXxoANMMOCTM UX NOBTOPHOW YCTAHOBKM,
HeobXoaMMO OTKMNIYUTL COeaUHEHMEe 3aMKa 1 ABUraTens.

5. HenpaBunbHOe nogkrno4eHe NpoBOOOB 3HKOAEPa MOXET NPUBECTU K Henpeackasyemon pabote yCTponcTBa.
Bo Bpems TecTtoBoro 3anycka Heobxoammo cobnogartb 0CoBYH OCTOPOXKHOCTb.
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YCTPOWCTBA CEPV/M BA3/BR2/GA
OMNWMCAHUME BXOOOB KOHTPOINEPA

AanlaAalT oo v v
A B17'1615 141312110987 654321
AUX RIGHT LEFT | STOP | FIRE | Re Le R L
RETURN SIGNALS NPUT SIGNALS
ouT1-6 N2

"
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MAGTRONIC / GASTOP ~ MENU

g 0LJid
an
CIOL-R  DROP ARM
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COIL-L
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MOTOR
BREAK
o

"
-

~
2
o dMd

CumBon

OnucaHue BbiBOAA

IN1-2

CoeqMHeHVe BXOaa BHELLHEro CUTHana ans Nesoro HanpasneHns. CUrHarn Bbi3saH
KOPOTKMM 3aMblkaH1eM. GYHKLINS 3TOr0 BXOfIa HACTPaMBAETCA B MEHIO KOHTPONMEpa.
Hactpolika no ymonyaHuio - paspeLueHne Ha npoxog.

IN 3-4

CoefMHeHVe BXofia BHELLHErO CUrHana Ansi npaBoro Hanpaenexusi. CurHan Bbi3saH
KOPOTKIM 3amblkaH1eM. PyHKLMS 3TOro BXOfA HAaCTpanBaeTCs B MEHIO KOHTpONmepa.
HacTtpoliika no ymonyaHuio - paspeLLeHre Ha npoxoa.

IN 5-6

CoepnHeHVe BXoaa curHana paspeLLeHns Ha Npoxo4 AN NeBoro HanpaeleHUA.
Paspeluerune nporcxoguT nocre 3aMmblkaHus BbIBEAEHMI COEANHEHNS.

IN7-8

CoepnuHeHue Bxoaa curHana paspelleHnst Ha Npoxod Ans NpaBoro HarnpaeleHn .
PaspeLueHMe npoucxoauT nocne 3amblKaHUA BbIBEZIEHW COEAUHEHNS.

IN9-10

CoepnnHeHVe Bxofia curHana noxapHoit 6esonacHocti CurHan noxapHon
6esonacHocTi MoxeT BbiTb NO (HopMarnbHo oTKpbITbI) U NC (HopmanbHo
3aKpbITbIA) B 3aBUCMMOCTM OT HAaCTPOIIKM B MEHIO KOHTpOMNepa. YCTpoiicTBO nocne
MoNyYeHs cUrHana noxapHoi 6e3onacHocTi 3anyckaeT pexvm cBoboAHOro Npoxoaa
0019 NPaBOM W NIEBOI CTOPOHBI.

IN 11-12

CoepnuHeHue Bxoaa curHana, bnokvpytoLero npoxog. Mocne 3ambikaHus Bxogos IN11
1 IN12 TypHUKET NepexoanT B cOCTOsHWE briokafbl — YCTPOCTBO HE pearupyeT Ha
CUrHanbl 0CBOBOXAEHMSI.

OuT 1-3

CoepnuHeHve Bxofia pene 06paTHoro curHana Ans neBoro Hanpaenenus. CoeanHeHne
nmeet

TpW NUHa, Npeanaratome becnoteHupansHbin NO (HopmanbHo oTkpbIThId) 1 NC
(HopmanbHo 3aKpbIThIi). Bpemsi 06paTHOro curHana 1 MOMEHT ero NosIBIEHNs 3aBUCST
OT HaCTPOEK B MEHIO.

OUT 4-6

CoeuHeHVe Bxofia pene o6paTHoro curHana Ans npaso Hanpasnerus. CoeanHeHme
nmeet

Tpy NHa, Npegnaratome becnoteHumansHbin NO (HopmanbHo oTkpbIThI) 1 NC
(HopmarbHO 3aKpbIThI). Bpems 0BpaTHOro curHana 1 MOMEHT ero NOsIBMEHSH 3aBUCAT
OT HACTPOEK B MEHIO.

AUX

CoepnuHeHe 4515 UCMONb30BaHMS LONOHUTENbHbIX MOﬂyﬂeVl.

LED

CoefmHeHMe BbIxofia CBETOBbIX CUTHANOB (MUKTOrpamMM), CUTHaNM3NpPYIOLLNX O
COCTOSHUN paboTbl
yCcTpoiicTBa.

PWR

CoepnHerve anektponutanus 24V AC unm 24 DC.

FUSE

CoepnuHeHe npegoxpaHnTens — 5A nnaskuit.

ENC

CoeanHeHve aHKoAepa MONOXEHUS POTOPa TypHUKeTa (5 MH).

BREAK

CoepnuHeHue Bbixoaa HanpsxeHus, ynpasnaLLero af1eKTpoMarHUTHbIM 3aMKOM.

MOTOR

CoepnHeHVe BbIxoga HanpaxeHnd, ynpaenatwLLero asuratenem, KOTOpbIi ycunueaet
[OBWXeHne poTopa.

COIL_L

CoepnyHeHue Bbixoaa HanpAXeHus, ynpasnatLero KaTyLIJKOI7I 3aiBWXKW NneBoro
HanpaeneHu4a.

COIL_R

CoefHeHVe BbIXOAA HANPSHKEHNS, YIPABNSIOLLETO KaTYLLKOW 3aBUXK/ HaMpaBreHWs.

DROP ARM

CoepnHeHve BbIxoaa HanpaxeHusd, ynpaBnaLLero cknaabiBaHiem nepexknagnt.

ENC_MEN

BpaLuarowuitcs sHKoAEep € KHOMKOM Ansi NOMb30BaHUS MEHHO.
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HACTPOWKWM MEHIO

HacTpowka B1OoB KaTyLlek

[1Ba BapuaHTa Ans Kaxaomn KaTyLuku:

. NOR - HopmarnbHas kaTyLuka, nocne obecTounBaHns GnokvpyeT potop

. REV - peBepcuBHas KaTyLuka, nocrne 06ectounBaHns potop Aebnokupyetcs.

Hacrpoiiku no ymonyanuo: NOR

HacTpolika ckopocTu potopa
,ﬂaHHaﬂ HaCTp0I7IKa No3BOJIAET onpeaennuTb MOLLHOCTb BCMOMOraTesnibHoro Asurateng.
[Mpegenbl aTon HacTpoiikn 1 - 9.

HacTtpoiiku no ymonyanuto: 5
[aHHoro BapuaHTa HeT B TypHukeTax cepun: GA, BASIC

®PyHKUMA curHana noxapHon 6e3onacHOCTU

CurHan nox(apHon 6€e30MacHOCTM MOXET paGOTaTb B pexunme HopManbHO 3aKpbITOM
(aBapwIHBIN peXxuM Nocne 3amblkaHns) U1 HOPManbHO OTKPLITOM (aBapUIHBIN
pexum nocne 3aMbIKaHVI9I)

0 NO — HopmanbHO OTKpbITHIV

0 NC — HopmasnbHO 3aKpbIThIN

Hacrpoiiku no ymonyaruto: NO

HacTtporika nHuuumnpyoLero ABmKeHns

[MapameTp Ruch pocz. no3BonsieT onpegenuTb JOMKHO N YCTPONCTBO Nocne
MOAKMIOYEHMS K MUTAHMIO BBINOMHSATL MHULMMPYIOLLee ABUXEHMe M eCnv fia, TO B
Kakyto CTOPOHy. Bo3aMOXHble napameTpbl:

. L - nBMxeHUe Bneso

. R - aBMxeHMe BNpaBo

. none - 0TCYTCTBYE MHULMMPYIOLLETO ABIXEHS

HacTtpoliiku no ymonyaxuio: none
[laHHoro BapuaHTa HeT B TypHukeTax cepun: GA, BASIC

HYJTEBAA NO3NUNA

[Mocne BxoAa B PexM HyneBow HAaCTpoMkn HEOBX0AMMO YCTaHOBUTb MO OYepe/y Bce
nepeknagyHbl B 3a050KMpOBaHHO No3uumm. Kaxaas Hynesasi noauuys A0ImKkHa ObiTb
MofTBEPKAEHa HaxaTeM aHKofepa. Ha avcnnee nosBnsieTcs HoMep HyneBoii Mo3nLm,
KoTopas B jaHHbIi MoMeHT onpeaensietcs (0, 1 v T.4.). MoMeHT HaxaTusi 3HkoAepa
SBNSAETCS MOMEHTOM COXpaHEeHIs No3uLmi. Bo Bpems yCTaHOBKIM HYNEBOi NO3uLnM
KOHTpONMEep aBTOMaTUYECKN ONPELENIT POTOP, C KOTOPbIM Mbl UMEEM [ENO W NO3BONUT
YCTaHOBUTb TPY UIN YEThIPE HYNEBbIE MO3NLIM.

[Mocne ycTaHOBKM BCEX HYNEBBIX MO3ULINIA Ha AUCTINIEE MOSIBATCS COXPaHEHHbIE
3HaueHus. Ecnvm oHu npaBunbHbI, nosisutcs coobluenne OK. Ecnv 3HaueHns
HeMpaBUIbHbI, NOSABUTCS coobLLeHne Error. 310 03HayaeT, YTo 3HAaYEHHs HyNeBbIX
MO3VLA He COXPAHSITCS U MpoLeAypy HeobXoaUmo noBTOpUTL. HesaBucmo ot
pesynbTaTa nocre HaxaTusi 3HKOZepa, Hac BEPHET B MEHI0 HAcTpoek. [1nisi Toro, YTobbl
COXPaHNTb BBELEHHbIE U3MEHEHMS, HEOOXOANMO UCMOMb30BaTh ONLMI0 COXpaHUTL 1
BbIiATv BO Bpems BbIX0[a Ha FaBHbIiA 3KpaH.

lMocne Bxopa k npoLieaype kannbpoBKI B HIXKHEN CTPOYKE AUCTNES MOKa3blBaeTcs
ckopocTb poTopa. KoHtpornep ByaeT ctapathcsi 04eHb MEANEHHO ABUraTh ABUraTenb
YCTPOICTBA, YTOBbI MAEHTU(MLNPOBATL €70 NapameTpb.

BHumaHue! Bo Bpemst kanvbpoBKku HUYTO He JOIMKHO HapyLLaTb JBUXEHWE POTOpa.
3anpelLeHo ero aepxatb pykoit. Ecnv Takoe nponsoiaet, Heob6xoauMo NOBTOPUTL

npoueaypy.

[laHHoro BapuaHTa HeT B TypHukeTax cepun: GA, BASIC

[Nocne okoHYaHUs NpoLeaypbl kanvbpoBKI NOSBASKOTCS UAEHTUPULMPOBAHHbIE
napameTpsl. Mocne HaxaTus 3HKoLepa Hac BEPHET B MEHI0 HACTpoek. [ins Toro, 4tobbl
COXPaHUTb BBEAEHHbIE M3MEHEHMS!, HEOOXOAMMO MCNONb30BaTh OnLMio CoXpaHuTb 1
BbIliTV BO Bpemst BbIXOAA Ha rfaBHbIN 3KpaH.

[laHHoro BapuaHTa HeT B TypHukeTax cepun: GA, BASIC
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MNMEPBbLIV 3AMYCK

[na Toro, 4ToGbl 06ecneunTs 6e30MacHOCTb BO BPpEMS NEPBOro 3anycka, HeoGXoAMMO CrefoBaTh CreayroLwmnmM
npasunam:
1. Tlepen noaxnouYeHMeM YCTPONCTBA K ANeKTPONUTaHMio HeoBXoamMmo y6eamTbcsa B TOM, YTO BCE NpoBoaa
NOAKMIYEHbI NMPaBUMbHO.
2. HenpaBunbHoe nogknoyeHe NPOBOAOB dHKOAEePa MOXET NPUBECTM K HemnpeackasyeMol paboTe yCTPocTBa.
Bo BpeMs TeCTOBOro 3anycka HeobxoaMmMo cobnoaTb 0coby OCTOPOXHOCTb
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