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Anleitung fiir Antrieb mit elektronischer Endabschaltung

Garagen-Rolltor

Instructions for operator with electronic limit switch

Roller garage door

Instructions pour motorisation avec coupure électronique en position

finale
Porte de garage enroulable

Instrucciones para automatismo con desconexion electrénica
Puerta de garaje enrollable
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Weitergabe sowie Vervielfaltigung dieses Dokuments, Verwertung
und Mitteilung seines Inhalts sind verboten, soweit nicht
ausdriicklich gestattet. Zuwiderhandlungen verpflichten zu
Schadenersatz. Alle Rechte fiir den Fall der Patent-,
Gebrauchsmuster- oder Geschmacksmustereintragung
vorbehalten. Anderungen vorbehalten.

Dissemination as well as duplication of this document and the use
and communication of its content are prohibited unless explicitly
permitted. Noncompliance will result in damage compensation
obligations. All rights reserved in the event of patent, utility model
or design model registration. Subject to changes.

Toute transmission ou reproduction de ce document, toute
exploitation ou communication de son contenu sont interdites,
sauf autorisation expresse. Tout manquement a cette régle est
illicite et expose son auteur au versement de dommages et
intéréts. Tous droits réservés en cas de dépot d’un brevet, d’un
modele d’utilité ou d’agrément. Sous réserve de modifications.

Doorgeven of kopiéren van dit document, gebruik en mededeling
van de inhoud ervan zijn verboden indien niet uitdrukkelijk
toegestaan. Overtredingen verplichten tot schadevergoeding. Alle
rechten voor het inschrijven van een patent, een gebruiksmodel of
een monster voorbehouden. Constructiewijzigingen
voorbehouden.

Quedan prohibidas la divulgacién y la reproduccion de este
documento, asi como su uso indebido y la comunicacién del
contenido, salvo por autorizacion explicita. En caso de infracciéon
se hace responsable de indemnizacién por dafios y perjuicios. Se
reservan todos los derechos, en particular para el caso de
concesion de patente, de modelo de utilidad o industrial.
Reservado el derecho a modificaciones.

Il trasferimento di dati a terzi e la copia del documento stesso,
utilizzando il contenuto per scopi diversi da quelli preposti, &
vietato, salvo diversamente accordato per iscritto dalla societa. La
mancanza di piena adesione a queste condizioni fara scaturire
azione legale contro la persona o la societa recante I‘offesa. Tutti i
diritti, riferiti a Certificazioni, gia esistenti o in via di applicazione,
sono riservati. La Ditta si riserva la facolta di apportare modifiche
al prodotto.

E proibida a divulgag&o e a reproducio do presente documento,
bem como a utilizagé@o e a comunicagéo do seu teor, desde que
ndo haja autorizagé@o expressa para o efeito. O incumprimento
obriga a indemnizagdes. Reservados todos os direitos de
patentes, modelos registados ou registo de modelos registados de
apresentagdo. Reservados os direitos de alteragao.

Zabrania sie przekazywania lub powielania niniejszego dokumentu,
wykorzystywania lub informowania o jego tresci bez wyraznego
zezwolenia. Niestosowanie sie do powyzszego postanowienia
zobowigzuje do odszkodowania. Wszystkie prawa z rejestraciji
patentu, wzoru uzytkowego lub zdobniczego zastrzezone. Zmiany
zastrzezone.

Tilos ezen dokumentum tovabbadasa, sokszorositasa, valamint
tartalmanak felhaszndlasa és kozlése. A tilaimat megszeg6k
kartéritésre kotelezettek. Az 8sszes szabadalmi-, hasznalati minta-
és ipari jog fenntartva. Valtozasok jogat fenntartjuk!

Siteni a rozmnozovani tohoto dokumentu, zuZitkovani a sdélovani
jeho obsahu je zakazano, pokud neni vyslovné povoleno. Jednani
v rozporu s timto ustanovenim zavazuje k nahradé skody. VSechna
prava pro pripad zapisu patentu, uzitného vzoru nebo
prdmyslového vzoru vyhrazena. Zmény vyhrazeny.

Be3 Hanuunsa cneymansHOro paspeLLeHns 3anpeLLeHo nboe
pacnpocTpaHeHre nnm BOCMPOU3BELEHE AaHHOMO JOKYMEHTa, a
TaKKe 1Cronb30BaHne 1 pas3meLLieHve rae-nmbo ero copepKaHus.
HecobntopeHne JaHHOro MONOXEHUS BIIEYET 3a COOO0I CaHKLMM B
BUfe BO3MeLLieHns yuep6a. Bce 06bekTbl naTeHTHOro npasa
(ToproBble MapKu, MPOMbILLNEHHbIE 06pasLbl 1 T.4.) 3aLLULLEHbI.
[MpaBo Ha BHeCEeHNe N3MEHEHNI COXPaHSIETCS.

Posredovanje kakor tudi razmnoZzevanje tega dokumenta,
izkoriS€anje in posredovanje njegove vsebine je prepovedano, v
kolikor ni izrecno dovoljeno. Krsitve zavezujejo k poravnavi $kode.
Pridrzane so vse pravice za primer registracije patentnih in
uporabnih vzorcev. Pridrzana je pravica do sprememb.

Videreformidling og distribusjon av dette dokumentet samt
anvendelse og spredning av innholdet er ikke tillatt, med mindre
det foreligger uttrykkelig tillatelse. Krenkelse av denne
bestemmelsen medferer skadeerstatningsansvar. Alle rettigheter
forbeholdes mht. patent- design- og mensterbeskyttelse. Med
forbehold om endringer.

Overlatelse och mangfaldigande av detta dokument, utnyttjande
och éverféring av dess innehdll &r ej tillatet utan vart tillstand.
Overtradelse leder till skadestand. Med férbehall for andringar vad
galler patent, anvandning eller monster. Vi forbehaller oss ocksa
ratten till &ndringar.

Taman dokumentin luovuttaminen kolmansille tahoille tai sen
kopioiminen, sen siséllén kaytto tai tietojen valittdminen eteenpéin
on kiellettyd, mikali sité ei ole nimenomaisesti sallittu. Maaraysten
vastainen kaytto velvoittaa korvausvaatimusten maksamiseen.
Kaikki patentointia ja kayttémallien tai naytemallien kirjaamista
koskevat oikeudet pidatetaan. Oikeus muutoksiin pidatetaan.

Det er ikke tilladt at give dette dokument videre eller at
mangfoldiggere det, bruge det i anden sammenhzeng eller at
meddele dets indhold til andre, medmindre der udtrykkeligt er
givet tilladelse hertil. Overtraedelser medferer pligt til
skadeserstatning. Alle rettigheder forbeholdes i tilfelde af
patenttildeling, registrerede varemzerker eller beskyttet design. Ret
til eendringer forbeholdes.

Postupenie, ako aj rozmnoZzovanie tohto dokumentu, zhodnotenie
a sprostredkovanie jeho obsahu je zakazané, pokial to nie je
vyslovne povolené. Konanie v rozpore s tymto nariadenim zavazuje
k néhrade $kody. VSetky prava pre pripad registracie patentu,
uzitkového vzoru alebo vzorky vyhradené. Zmeny vyhradené.

Bu dokiimanin baska kisilere verilmesi ve de cogaltiimasi,
iceriginden faydalanmasi ve bagska kisilere iletiimesi izin
verilmedikge yasak. Aykir hareketler tazminat 6denmesini
gerektiriyor. Patent, kullanim numuneler, veya kigisel zevk drnekleri
tim haklar gizlidir. Degisiklik yapma hakki sakli tutulmaktadir.

Be atskiro aiskaus leidimo, draudziama §j dokumenta platinti,
kopijuoti, naudoti ir perduoti jo turinj. PaZeidus Siuos reikalavimus
gali bti pareikalauta atlyginti Zalg. Saugomos visos teisés j
patenta, modelj arba pavyzdzio ar modelio registravima.
I§saugoma teisé atlikti pakeitimus.

Kéesoleva dokumendi paljundamine, miiimine ja selle sisu
edastamine on keelatud, kui ei ole meiepoolset Uhest luba. Selle
rikkumisel tuleb hiivitada meile tekitatud kahju. Koik digused
patendi, kaubamérgi voi tunnuse sissekande tegemiseks
reserveeritud. Jatame omale diguse teha muudatusi.

Sis instrukcijas pavairo$ana, tas satura realizacija pardosanas cela
un izpausana ir aizliegta, ja vien no raZotaja iepriek$ nav sanemta
Tpasa atlauja. ST noteikuma neievéros$ana vainigajai personai uzliek
par pienakumu atlidzinat radusos zaudé&jumus. Visas tiesibas
attieciba uz patenta, ripnieciska parauga vai St parauga
rlpnieciska dizaina registraciju rezervétas. Paturam tiesibas veikt
izmainas.

Ako nije drugacije navedeno, prosljedivanje i umnoZzavanja ovih
dokumenata te koriStenje i objavljivanje njihovih sadrzaja nije
dopusteno. U suprotnom podlijezete plac¢anju odstete. Pridrzano
pravo na unos patenta, uputa za koristenje ili uzoraka po izboru.
Pridrzavano pravo promjena.

Dalje preno$enje kao i umnoZavanje ovog dokumenta,
iskori§¢avanje i saopstavanje njegovog sadrzaja je zabranjeno,
ukoliko drugacdije nije izri¢ito odobreno. Suprotni postupci
obavezuju na naknadu Stete. Sva prava su zadrzana za slucaj
upisivanje patenta, upotrebe uzoraka ili dizajn uzoraka. Pridrzano
pravo na izmene.

ArayopeleTal n avatunwaon Tou MapovTog yypadou, n xprion Kat
n Slavopr Tou TMEPLEXOPEVOL TOU Xwpig pnTr adela. Ot napaBateg
uroxpeoLvtal oe artolnpiwon. Me tnv erupvAagn maviog
SIKAWPATOG Yla TNV Tepitwon SIMAWPATOG EVPETITEXVIAG,
urodeiypatog ) oxediov. Me Tnv erdpLAAgn aAhaywv.

Transferul catre terti a prezentului document cat si multiplicarea
acestuia, comercializarea cat si dezvaluirea continutului acestuia
sunt interzise atat timp cat nu ati obtinut o aprobare expresa in
acest sens. Contraventiile va vor obliga la plata de despagubiri.
Toate drepturile referitoare la inregistrarea brevetului, a modelului
de utilitate sau a modelului industrial sunt rezervate. Ne rezervam
dreptul la modificari.

MpenasaHeTo 1 Pa3MHOXXABAHETO Ha TO3M JOKYMEHT,
13M0oN3BaHETO 1 OMOBECTSIBAHETO HA HEMOBOTO ChAbpPXKaHue ca
3abpaHeHu, OCBEH aKo He € HasnLe N3PUYHO paspeLLeHyie 3a ToBa.
HapyLiasaHeTo Ha Ta3n 3a6paHa nopaxkaa 3agbikeHne 3a
ob6eslLeTeHne. Bcuykm npaea 3a perucTpauyis Ha narTeHT, noneseH
MOAEN 1N NPOMULLIEH AU3aiiH ca 3anaseHu. MpasoTo 3a
HaHacsiHe Ha NPOMeEHY ce 3anas.a..



[DEUTSCH |

| ENGLISH

DIL - Schalter 10

DIL switch 10

[10 ON [ Antrieb mit elektronischer Endabschaltung |

[10 ON | Operator with electronic limit switch

Bild 1 — Endlagen einstellen — Totmannbetrieb

Nach 3-maligem Anfahren gegen den Anschlag, ist

die Endlageneinstellung gespeichert.

Endlage oben

» Fahren Sie ohne Zwischenstopp 3 x gegen den
oberen Anschlag. Fahren Sie in die Gegenrichtung
mind. 300 mm.

AY AY A W9
2s 2s \1
Der Antrieb quittiert nach 3-maligem Anfahren

der Endlage. Danach ist die Endlage vor dem
Endanschlag um ca. 10 mm vor verlagert.

Endlage unten

» Fahren Sie ohne Zwischenstopp 3 x gegen den
unteren Anschlag. Fahren Sie in die Gegenrichtung
mind. 300 mm.

VAVAY Mﬁé@* 1x
2s 2s \f
Der Antrieb quittiert nach 3-maligem Anfahren

der Endlage. Danach ist die Endlage um 20° vor
verlagert.

Bild 2 - Korrektur der Lamellenstellung — Endlage
unten

Die Korrektur der Lamellenstellung kann in 3 Stufen
um 20°, 40° und 60° vorverlagert werden. Nach
Endlage 60° beginnt der Vorgang wieder bei 0°.

v » Fahren Sie in die untere Endlage.

Folgen Sie den Schaltbefehlen ziigig.

@ 1x
Der Antrieb quittiert.

Falls erforderlich, wiederholen Sie diese Eingabe fiir
die nachsten Vorverlagerungsstufen.

Bild 3 - Loschen der Endlagen

Folgen Sie den Schaltbefehlen ztigig.

AVVAVAAYN

1s 1s 1s 1s 1s 1s 1s L
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Figure 1 — Adjusting the end-of-travel positions —

press-and-hold operation

The end-of-travel position is saved after three

approaches against the stop.

Upper end-of-travel position

» Approach the upper stop 3x without intermediate
stop. Move at least 300 mm in the opposite direc-
tion.

2
AYAYA Miﬁ@ﬂx

After the 3rd time the end-of-travel position is
approached, the operator acknowledges. The
end-of-travel position is then set approx. 10 mm
before the end stop.

Lower end-of-travel position

» Approach the lower stop 3x without intermediate
stop. Move at least 300 mm in the opposite direc-
tion.

(&)
VAVAY Miﬁ@?u

After the 3rd time the end-of-travel position is
approached, the operator acknowledges. The
end-of-travel position is then displaced forward
by 20°.

Figure 2 - Correcting the section positioning -
lower end-of-travel position

The section positioning can be corrected in 3 levels
by 20°, 40° and 60°. After the end-of-travel position
60°, this process begins back at 0°.

v » Travel to the lower end-of-travel position.

Quickly follow the switching commands.

AA YW @

1s 1s —_

The operator acknowledges.

If necessary, repeat this step for the following forward
displacement steps.

Figure 3 - Deleting the end-of-travel positions

Quickly follow the switching commands.

Der Antrieb quittiert. Die Endlagen sind geléscht.

Bild 4 — Nothandkurbel

Das Tor fahrt nicht bis in die Endlage, nach dem

Einsatz der Nothandkurbel.

» Fahren sie das Tor in die entgegengesetzte End-
lage, um die Endlagen neu zu referenzieren.
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The operator acknowledges. The end-of-travel
positions are deleted.

Figure 4 - Emergency crank handle

The door does not move to the end-of-travel position

after the emergency crank handle is actuated.

» Move the door to the opposite end-of-travel posi-
tion to re-reference the end-of-travel positions.



| FRANCAIS

| ESPANOL

Commutateur DIL 10

Interruptor DIL 10

10 ON | Motorisation avec coupure électronique en

position finale

10 ON | Automatismo con desconexion final elec-

trénica

Figure 1 — Réglage des positions finales - Service

en pression maintenue

Apres 3 trajets contre la butée, le réglage de positions

finales est enregistré.

Position finale supérieure

» Déplacez 3 x la porte dans le sens de la butée
supérieure, sans arrét intermédiaire. Déplacez-la
dans le sens opposé sur au moins 300 mm.

Figura 1 — Ajuste de las posiciones finales — Funci-

onamiento de hombre presente

Después de 3 desplazamientos contra el tope se

guarda el ajuste de posicion final.

Posicion final superior

» Realice 3 desplazamientos sin parada intermedia
contra el tope superior. Desplacese en el sentido
contrario al menos 300 mm.

(&)
AYAYA Miﬁ@?u

2
AYAYA Miﬁ@%u

Apres 3 trajets, la motorisation acquitte la posi-
tion finale. Ensuite, la position finale est avancée
d’environ 10 mm devant la butée finale.

Position finale inférieure

» Déplacez 3 x la porte dans le sens de la butée
inférieure, sans arrét intermédiaire. Déplacez-la
dans le sens opposé sur au moins 300 mm.

(&)
VAVAY Miﬁ@?u

Apreés 3 trajets, la motorisation acquitte la posi-
tion finale. Ensuite, la position finale est avancée
d’environ 20°.

Figure 2 - Correction du positionnement des
lames - Position finale inférieure

La correction du positionnement des lames peut étre
avancée en 3 niveaux, de 20°, 40° et 60°. Apres la
position finale a 60°, le processus recommence a 0°.

v » Déplacez la porte en position finale inféri-
eure.

Suivez rapidement les ordres de commutation.

2 1
44 YE@E:

La motorisation acquitte le mouvement.

Si nécessaire, répétez ces saisies pour les niveaux
d’avancement suivants.

Figure 3 — Suppression des positions finales

Suivez rapidement les ordres de commutation.

AVVAVAA VY Mi@zx
1s 1s 1s 1s 1s 1s 1s —_—

La motorisation acquitte le mouvement. Les
positions finales sont supprimées.

Figure 4 — Manivelle de secours

La porte ne se déplace pas en position finale aprés

utilisation de la manivelle de secours.

» Pour effectuer un nouveau référencement des posi-
tions finales, déplacez la porte dans la position
finale opposée.

El automatismo reconoce la posicion final
después del tercer desplazamiento. Entonces, la
posicion final antes del tope final se desplaza
unos 10 mm.

Posicién final inferior

» Realice 3 desplazamientos sin parada intermedia
contra el tope inferior. Desplacese en el sentido
contrario al menos 300 mm.

VAVAY @i@w

El automatismo reconoce la posicion final
después del tercer desplazamiento. Entonces, la
posicion final se desplaza unos 20°.

Figura 2 — Correccion de la posicion de los
paneles - Posicion final inferior

La correccion de la posicion de los paneles se
traslada 20°, 40° y 60°, en tres niveles. Después de la
posicion final a 60° el proceso empieza de nuevo a 0°.

v » Desplace a la posicion final inferior.

Siga el orden de conmutacion rapidamente.

2 1x
44 T@X,

El automatismo reconoce.

En caso necesario, repita la introduccién para los
siguientes niveles de desplazamiento.

Figura 3 — Borrar las posiciones finales

Siga el orden de conmutacion rapidamente.

AYVAVAA VD@
1s 1s 1s 1s 1s 1s 1s [ Il N

El automatismo reconoce. Se borran las posi-
ciones finales.

Figura 4 — Manivela de emergencia

La puerta no de desplaza hasta la posicion final

después de introducir la manivela de emergencia.

» Desplace la puerta hasta la posicién final opuesta
para volver a referencias las posiciones finales.

8994 623 RE/07.2021




PYCCKUN

| NEDERLANDS

DIL-nepekntovatenb 10

DIL-schakelaar 10

10 ON | MpuBOA C 3NEKTPOHHBLIM OTKIIOYEHNEM B

KOHEYHOM MONOXXeHNn

10 ON | Aandrijving met elektronische einduitscha-
keling

Puc. 1 - HacTpoiika KOHEeYHbIX MOJIOXEHUIA — PeXUM

Totmann

[Mocne 3-kpaTHOro ABVMXXEHUs1 [0 yrnopa HacTponka

KOHEYHbIX NONOXEHW COXPaHSAETCS.

BepxHee KOHeYHOe nonoxeHune

» [Npounssenute ABM>KeHNE BOPOT 6€3 MPOMEXXYTOHHOM
OCTaHOBKM 3 pasa [0 BepxHero ynopa. NepensuHsTe
BOpOTa B MPOTMBOMOJIOXKHOM HanpaBneHny Kak
MUHUMYM Ha 300 MM.

(&)
AYAYA Miégu

MpuBsop noaTBepXXpaeT onepauuio nocne
3-KpaTHOro AOCTMXXEHNSI KOHEYHOIO MOJIOXKEHUS.
3aTeM KOHeYHOe MNoJIoXKeHne ycTaHaBnmBaeTcs
npumMmepHo 3a 10 MM O KOHEYHOro ynopa.

HwxHee KOHe4YHOe nonoxeHne

» lMpoussenute ABM>KeHNE BOPOT 6€3 MPOMEXXYTOYHOM
OCTaHOBKM 3 pasa Ao HvkHero yrnopa. lNepeasuHete
BOpOTA B NPOTMBOMONIOXHOM Harnpas/ieHnn Kak
MUHUMYM Ha 300 MMm.

(e
VAVAY Mﬁ@?u

MpuBoa noaTBepXXaaeT onepauuio nocne 3-KpaTHOro
LOCTUXXEHUS KOHEYHOIO NOJIoXKeHUs. 3aTem
KOHEeYHoe MOoJIoXKEeHNe caBuraeTcs snepep Ha 20°.

Afbeelding 1 - Eindposities instellen - dodemans-

bediening

Na drie bewegingen wordt de eindpositie-instelling bij

de aanslag opgeslagen. Eerst de eindpositie boven

instellen.

Eindpositie boven

» Beweeg zonder tussenstop 3 x tegen de bovenste
aanslag. Rijd minstens 300 mm in de tegenoverge-
stelde richting.

2
AYAYA Miﬁ@%n

De aandrijving bevestigt na drie bewegingen de
eindpositie. De eindpositie voor de eindaanslag
wordt dan ca. 10 mm verschoven.

Eindpositie onder

Beweeg zonder tussenstop 3 x tegen de onderste
aanslag. Rijd minstens 300 mm in de tegenoverge-
stelde richting.

VAVAY @%@1

De aandrijving bevestigt na drie bewegingen de
eindpositie. De eindpositie wordt dan 20° ver-
schoven.

Puc. 2 - KoppeKTupoBKa NONOXEHUsA CeKLumn —
HUXKHEEe KOHEeYHOe MOoJIoXKeHne

KoppeKkTupoBKa NosIoXXeHNs1 CEKLMN MOXKET
npon3sBoanTbCs B 3 CTyneHn Ansa casura enepep Ha 20°,
40° n 60°. Mocne KoHeYHoro nonoxkeHust 60°
perynmpoBka BHOBb HadnHaeTtcs ¢ 0°.

v » [NepeBeaunTe BOPOTA B HUXKHEE KOHEYHOE
MoJSIOXKEHE.

BbICTPO BbINONHANTE KOMaHAbI MEPEKIIOYEHNS.

AA YW @

1s 1s =V 0

MpuBoa noaTBepXXAaeT BbINONHEHMEe onepauvun.

Ecnun HeobxoanmMo, NOBTOPUTE BBOA 3TUX KOMaHA, Ans
CrnenyoLyx CTyNneHen nepeMeLLeHns Bnepes.

Puc. 3 - YaaneHne KOHe4YHbIX NON0XXEeHN

Afbeelding 2 - Correctie van de paneelstand -
EIlndpositie onder

De correctie van de paneelstand kan in drie stappen
van 20°, 40° en 60° voorverschoven worden. Na
eindpositie 60° begint de procedure weer bij 0°.

v » Beweeg naar de onderste eindpositie.

Volg de schakelcommando’s snel op.

2 1x
44 Y@E

De aandrijving wordt bevestigd.

Herhaal indien nodig deze invoer voor de volgende
voorverschuivingsstappen.

Afbeelding 3 - Wissen van de eindposities

BbICTPO BbINONHANTE KOMaHAbI NEPEKIIIOYEHNS.

Volg de schakelcommando's snel op.

AVVAVAA VY Mi@zx
1s 1s 1s 1s 1s 1s 1s —_—

AYYAVAAL V(D @
1s 1s 1s 1s 1s 1s 1s —_

an/IBOA noaTBepXxpaeT BbiNOJIHEHME onepauun.
KoHeuHble nonoxxeHus yAaneHs.bl.

De aandrijving wordt bevestigd. De eindposities
zijn gewist.

Puc. 4 - PykosiTka Ansi aBapMinHOro oTKpbiBaHUsi BOPOT

[Mocne ncnonb3oBaHNs PyKOSITKN 4715 aBapuinHOro

OTKpbIBAHUSA BOPOTa HE AOCTUrAT KOHEYHOIO

NOJSIOXKEHWSA.

» MepeBennTe BOpOTa B MPOTUBOMOSIONKHOE KOHEYHOE
NosioXeHne, YTobbl 3aHOBO 3afaTb KOHEYHbIEe
MONOXKEHWS.
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Afbeelding 4 - Noodhandzwengel

De deur beweegt niet tot in de eindpositie, na gebruik

van de noodhandzwengel.

» Beweeg de deur in de tegenovergestelde eindpo-
sitie om de eindposities opnieuw te verwijzen.




ITALIANO

| PORTUGUES |

Interruttore DIL 10

Interruptor DIL 10

10 ON | Motorizzazione con disattivazione fine-

corsa elettronica

Figura 1 - Regolazione delle posizioni di finecorsa -

Funzionamento a uomo presente

Dopo aver raggiunto per 3 volte la posizione di

finecorsa, la relativa regolazione viene salvata come

battuta. Regolare sempre prima la posizione di

finecorsa superiore.

Posizione di finecorsa superiore

» Raggiungere 3 volte la battuta superiore senza fer-
marsi. Spostarsi nella direzione opposta per almeno
300 mm.

(&)
AYAYA Miﬁ@?u

La motorizzazione si attiva dopo aver raggiunto
la posizione di finecorsa 3 volte. Successiva-
mente, la posizione di finecorsa viene spostata di
circa 10 mm in avanti, prima della battuta finale.

Posizione di finecorsa inferiore

» Raggiungere 3 volte la battuta inferiore senza fer-
marsi. Spostarsi nella direzione opposta per almeno
300 mm.

(&)
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La motorizzazione si attiva dopo aver raggiunto
la posizione di finecorsa 3 volte. Successiva-
mente, la posizione di finecorsa viene spostata di
20° in avanti.

Figura 2 - Correzione della disposizione degli ele-
menti — Posizione di finecorsa inferiore

E possibile spostare in avanti la correzione della
disposizione degli elementi in 3 fasi di 20°, 40° e 60°.
Dopo la posizione di finecorsa a 60°, la procedura
riparte da 0°.

v » Portarsi nella posizione di finecorsa infe-
riore.

Eseguire rapidamente i comandi.

AA YW @
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La motorizzazione si attiva.

Se necessario, ripetere questo inserimento per le fasi
successive di spostamento in avanti.

Figura 3 — Cancellazione delle posizioni di finecorsa

Eseguire rapidamente i comandi.

AYYAVAAL V(D @
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[10 ON [ Acionamento com interruptor final elétrico |

llustracao 1 - Ajustar as posigoes finais — Funcio-

namento homem-presente

Apos 3 inicios contra o batente, o ajuste da posicéo

final é gravado.

Posicao final superior

» Movimente-se sem paragem intermédia 3 vezes
contra o batente superior. Desloque-se cerca de
300 mm no sentido contrario.

)
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O automatismo confirma apés 3 inicios da
posicao final. Em seguida, a posi¢ao final é avan-
cada em cerca de 10 mm para a frente do
batente final.

Posic¢ao final inferior

» Desloque-se sem paragem intermédia 3 vezes
contra o batente inferior. Desloque-se cerca de 300
mm no sentido contrario.

2
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O automatismo confirma apés 3 inicios da
posicao final. Em seguida, a posicao final € avan-
cada em cerca de 20°.

llustracao 2 - Correcao da posicao dos painéis —
Posic¢ao final inferior

A correcao da posigéo dos painéis pode ser
avangada em 3 degraus de 20°, 40° e 60°. Apos a
posicao final de 60° o processo comega novamente
em 0°.

v » Desloque-se para a posicao final inferior.

Siga os comandos de comutacao rapidamente.

2 1x
44 T@X,

O automatismo confirma.

Se necessario, repita esta entrada para os proximos
passos do processo.

llustracao 3 - Anulacao das posicoes finais

Siga os comandos de comutagao rapidamente.

AYVAVAA VD@
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O automatismo confirma. As posicoes finais
foram anuladas.

La motorizzazione si attiva. Le posizioni di fine-
corsa sono cancellate.

Figura 4 - Manovella di emergenza

La serranda non raggiunge la posizione di finecorsa

dopo aver azionato la manovella di emergenza.

» Portare la serranda nella posizione di finecorsa
opposta per calibrare di nuovo le posizioni di finecorsa.

llustracao 4 - Manivela manual de emergéncia

A porta ndo se movimenta até a posicao final, apds a

utilizacdo da alavanca manual de emergéncia.

» Movimente a porta para a posigao final oposta para
referenciar as posig¢oes finais novamente.
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POLSKI

[ MAGYAR

Przetacznik DIL 10

10-es DIL kapcsolé

10 ON | Naped z elektronicznym odtaczaniem
krancowym

Rysunek 1 — Ustawianie potozen kraricowych - tryb
czuwakowy
Zapisanie ustawienia pofozen koricowych nastepuje po
3-krotnym osiagnieciu ogranicznika przez brame. Zawsze
nalezy rozpoczynaé od ustawienia gérnego potozenia
kraricowego.
Gorne potozenie krarncowe
» Przemiesci¢ brame 3 x do gérnego ogranicznika bez
zatrzymania w potozeniu posrednim. Przesunacé
w przeciwnym kierunku o co najmniej 300 mm.

)
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Po 3-krotnym osiagnieciu przez brame potozenia
krancowego naped zatwierdza ustawienie. Wtedy
potozenie kraricowe jest przesuniete o ok. 10 mm
przed ogranicznikiem krancowym.

Dolne potozenie krarnicowe

» Przemiesci¢ brame 3 x do dolnego ogranicznika bez
zatrzymania w potozeniu posrednim. Przesunac¢
w przeciwnym kierunku o co najmniej 300 mm.

2
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Po 3-krotnym osiaggnieciu przez brame potozenia
kraficowego naped zatwierdza ustawienie. Wtedy
potozenie kranicowe jest przesuniete do przodu o
ok. 20°.

Rysunek 2 - Korekta ustawienia profili — dolne
potozenie krancowe

Korekte ustawienia profili mozna przeprowadzac
3-stopniowo poprzez przesuniecie do przodu o 20°, 40°
i 60°. Po osiagnieciu potozenia kraricowego 60° proces
rozpoczyna sie ponownie od 0°.

v » Przemiesci¢ brame w dolne potozenie
krancowe.

Nalezy postepowaé szybko w takt polecen sterowania.

&)
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Naped zatwierdza ustawienie.

W razie koniecznosci powtérzy¢ wprowadzenie danych
dla nastepnych stopni przesuniecia.

Rysunek 3 - Kasowanie potozen krarnicowych

Nalezy postepowac szybko w takt polecen sterowania.

AYVYAVAA V(D @
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Naped zatwierdza ustawienie. Potozenia kranncowe
zostaly skasowane.

Rysunek 4 - Awaryjna korba reczna

Brama nie przemieszcza si¢ w potozenie kraricowe po

uzyciu awaryjnej korby recznej.

» Nalezy przemiesci¢ brame w przeciwne potozenie
kraricowe w celu ponownego ustalenia potozen
kraricowych.
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[10 ON [ Meghajtas elektronikus végallassal

1. dbra - Végallasok beadllitasa — Totmann

tizemmad

A végallasutkdzdre valo 3-szori rafutast kdvetéen

a végallas-beadllitas elmentésre kerll.

Fels6 végallas

» Futtassa a kaput a kdzbensé megallitas nélkil 3 x
a felsé végallasba. Futtassa elleniranyba
min. 300 mm-t.

2
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A meghajtas nyugtazza, ha 3-szori végallasba
futtatas megtortént. Ezt kovetéen a véghelyzet
tarolédik a végallasiitk6z6 el6tt kb. 10 mm-re.

Alsé végallas

» Futtassa a kaput a kdzbensé megallitas nélkil 3 x
az also végallasba. Futtassa elleniranyba
min. 300 mm-t.

(e
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A meghajtas nyugtazza, ha 3-szori végallasba
futtatas megtortént. Ezt kvetéen a véghelyzet
tarolédik ez el6tt kb. 20°-re.

2. abra - A lamellahelyzet javitasa - alsé végallas
A lamella helyzetének javitasa 3 Iépésben, 20°-, 40°-
és 60°-kal elére megadhaté. A 60°-os végallast
kovetben a folyamat ismét 0°-kal kezdddik.

v » Futtassa a kaput az alsé végallasba.

Kovesse a kapcsoldsi parancsokat folyamatosan.

AA YW @
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A meghajtas nyugtaz.

Amennyiben szlkséges, ismételje meg ezek
megadasat a kovetkezd lépésekhez.

3. dbra - Végallasok torlése

Kovesse a kapcsoldsi parancsokat folyamatosan.

AVVAVAA VY Miﬁ@jzx
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A meghajtas nyugtaz. A végallasok térlése meg-
tortént.

4. dbra - Sziikségkurbli

A kapu nem fut a végallasba a szlikségkurbli

hasznalata utan.

» Futtassa a kaput az ellenkezé végallasba, hogy a
végallasok Uj referenciaértéket vegyenek fel.



| GESKY

[ SLOVENSKO

Prepinaé DIL 10

DIL stikalo 10

[10 ON [ Pohon s elektrickym koncovym vypnutim

[10 ON [ Pogon z elektronskim kon&nim izklopom

Obr. 1 - Nastaveni koncovych poloh - ovladani

stisknutim a pridrzenim tlacitka

Po 3 cyklech najeti je nastaveni koncové polohy na

doraz uloZzeno do paméti. Horni koncova poloha se

vzdy nastavuje jako prvni.

Horni koncova poloha

» Najedte 3 x bez preruseni k hornimu dorazu.
Pojizdéjte min. 300 mm opaénym smérem.

Slika 1 - Nastavitev konénih polozajev - sistem

obratovanja Totmann

Po 3-kratnem dosegu omejevalnika je ko¢ni polozaj

shranjen.

Konéni polozaj zgoraj

» Pomaknite vrata brez vmesne ustavitve 3 x do
zgornjega prislona. Pomaknite vrata v nasprotno
smer najmanj za 300 mm.

2
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Pohon potvrdi nastaveni po 3. najeti do koncové
polohy. Koncova poloha pred koncovym
dorazem se poté presune asi o 10 mm dopiedu.

Pogon potrdi pozicijo po 3-krathem dosegu
koncénega polozaja. Potem se kon¢ni polozaj pre-
makne za ca. 10 mm pred konéni omejevalnik.

Dolni koncova poloha
» Najedte 3 x bez preruseni k dolnimu dorazu.
Pojizdéjte min. 300 mm opaénym smérem.

2
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Pohon potvrdi nastaveni po 3. najeti do koncové
polohy. Koncova poloha se pak presune dopredu
0 20°.

Obr. 2 - Korekce postaveni lamel - dolni koncova
poloha

Korekci postaveni lamel Ize upravit ve 3 stupnich

0 20°, 40° a 60°. Po dosazeni koncové polohy 60°
zacne postup opét od hodnoty 0°.

» Najedte do dolni koncové polohy.

\4

Postupujte podle instrukci fidici jednotky.

3 1
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Pohon potvrdi zadani.

Pokud to je zapotrebi, opakujte toto zadani pro dalsi
stupné Upravy postaveni.

Obr. 3 - Mazani koncovych poloh

Postupujte podle instrukci fidici jednotky.

1s 1s 1s 1s 1s 1s 1s
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Pohon potvrdi zadani. Koncové polohy jsou
vymazany.

Obr. 4 — Nouzova ruéni klika
Po pouziti nouzoveé ruéni kliky vrata nedojizdéji az do
koncové polohy.
» Najedte s vraty do protéjsi koncové polohy
a provedte nové referencovani koncovych poloh.

Koncéni polozaj spodaj

» Pomaknite vrata brez vmesne ustavitve 3 x do spo-
dnjega prislona. Pomaknite vrata v nasprotno smer
najmanj za 300 mm.

2
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Pogon potrdi pozicijo po 3-krathem dosegu
konénega polozaja. Potem se konéni polozaj pre-
makne za 20° nazaj.

Slika 2 - Korektura polozaja lamel — konéni polozaj
spodaj

Korektura polozaja lamel se lahko pomakne v

3 stopnjah za 20°, 40° in 60° nazaj. Po konénem
polozaju 60° se postopek za&ne znova pri 0°.

» Vrata pomaknite v spodnji odprti polozZaj.

v

Sledite stikalnim ukazom brez zastojev.

2 1x
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Pogon potrjuje pozicijo

Ce je potrebno, ponovite ta vnos za naslednje stopnje
pomika nazaj.

Slika 3 - Brisanje konénih polozajev

Sledite stikalnim ukazom brez zastojev.

AVVAVAA VY Mﬁi@zx
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Pogon potrjuje pozicijo Konéni polozaji so izbri-
sani.

Slika 4 - rocéica za upravljanje v sili

Pogon ne pomakne vrat v konéni polozaj, po uporabi

rocice za delovanje v sili.

» Pomaknite vrata v nasprotni konéni polozaj, da
ponovno preucite kon¢ne polozaje.
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[ NORSK

[ SVENSKA

DIL-bryter 10

DIL-brytare 10

10 ON | Motor/portédpner med elektronisk endeb-
ryter

10 ON | Portmotor med elektronisk gransfrankopp-
ling

Bilde 1 - Stille inn endeposisjoner -

dodmannsstyring

Etter 3 gangers kjoring mot anslaget, er

endeposisjonsinnstillingen lagret.

Endeposisjon oppe

» Kjor uten mellomstopp 3 x mot evre anslag. Kjor
minst 300 mm i motsatt retning.

2
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Motoren kvitterer endeposisjonen etter 3 gan-
gers kjoring. Deretter er endeposisjonen
forskjovet med ca. 10 mm foran endestoppet.

Endeposisjon nede
» Kjor uten mellomstopp 3 x mot nedre anslag. Kjor
minst 300 mm i motsatt retning.

B
VAVAY Miggu

Motoren kvitterer endeposisjonen etter 3 gan-
gers kjoring. Deretter er endeposisjonen
forskjovet med 20° fremover.

Bilde 2 - Korrektur av seksjonsposisjonen — ende-
posisjon nede

Seksjonsposisjonen kan korrigeres i 3 trinn med 20°,
40° og 60° fremover. Etter endeposisjonen pa 60°
starter prosessen igjen ved 0°.

v » Kijor i nedre endeposisjon.

Folg koblingskommandoene raskt.

2 1
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Motoren kvitterer.

Gjenta inntastingen, om nedvendig, for
fremoverforskyvningens neste trinn.

Bilde 3 - Slette endeposisjonene

Folg koblingskommandoene raskt.

AVVAVAA VY Mi@zx
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Motoren kvitterer. Endeposisjonene er slettet.

Bilde 4 - Manuell nodsveiv

Porten kjorer ikke til endeposisjonen etter bruk av den

manuelle ngdsveiven.

» Kjor porten til motsatt endeposisjon for & gjenop-
prette endeposisjonene igjen.
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Bild 1 - Stélla in dndlagen - drift med halldon

Efter korning 3 ganger mot stoppet sparas

andlagesinstaliningen.

Andlige upptill

» Kor, utan att stanna emellan, 3 x mot det 6vre
stoppet. Kér minst 300 mm i motsatt riktning.

2
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Drivenheten kvitterar andlaget efter 3 kérningar.
Da flyttas andlaget till ca 10 mm fére stoppet.

Andlige nedtill
» Kor, utan att stanna emellan, 3 x mot det nedre
stoppet. Kér minst 300 mm i motsatt riktning.

2
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Drivenheten kvitterar andléget efter 3 kérningar.
Da flyttas andlaget fram 20°.

Bild 2 - Korrigering av lamelldge - @ndlage nedtill
Korrigeringen av lamellaget kan flyttas fram i 3 steg till
20°, 40° och 60°. Efter andlaget 60° borjar forloppet
om fran 0°.

v » Kor till det nedre andlaget.

Genomfor kopplingskommandona snabbt.

1
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Drivenheten kvitterar.

Upprepa inmatningen for nésta framforflyttningssteg,
om det behdvs.

Bild 3 - Radera dndlégena

Genomfor kopplingskommandona snabbt.

AVVAVAA YV Miﬁ@}jzx
1s 1s 1s 1s 1s 1s 1s L -

Drivenheten kvitterar. Andligena raderas.

Bild 4 - Manuell n6dvev

Porten kor inte till andlaget efter anvandningen av den

manuella nédveven.

» Kor porten till motsatt andlage for att reglera &ndla-
gena pa nytt.



[suomi

| DANSK

Dippikytkin 10

DIL-kontakt 10

[10 ON [ Kayttolaite sahkoisella rajakytkimelld

[10 ON [ Abner med elektronisk slutfrakobling

Kuva 1 - Paateasentojen sdataminen - pakko-

ohjaus

Paateasento tallennetaan ajamalla kolme kertaa

ovipysayttimeen.

Paateasento ylhaalla

» Aja ilman valipyséaytyksia kolme kertaa ylempé&an
ovipysayttimeen. Aja vastakkaiseen suuntaan
vahintaan 300 mm.

2
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Kayttolaite kuittaa paateasennon kolmen ajon
jalkeen. Talloin paateasennoksi tallentuu kohta
n. 10 mm ennen paatepysaytinta.

Paateasento alhaalla

» Aja ilman vélipysaytyksia kolme kertaa alempaan
ovipysayttimeen. Aja vastakkaiseen suuntaan
vahintaan 300 mm.

(e
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Kayttolaite kuittaa paateasennon kolmen ajon
jalkeen. Sen jalkeen paateasennoksi tallennetaan
kohta noin 20° ennen pysaytinta.

Kuva 2 - Lamelliasennon korjaus — paateasento
alhaalla

Lamelliasennon korjausta voi siirtda eteenpéin
kolmessa vaiheessa: 20°, 40° ja 60°. Paateasennon
60° jalkeen prosessi alkaa uudelleen arvosta 0°.

v » Aja ovi alempaan paéateasentoon.

Noudata kytkentdkomentoja nopeasti.

AA V Mi@u
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Kayttolaite kuittaa.

Tarvittaessa voit toistaa ndma asetukset seuraaville
siirtovaiheille.

Kuva 3 - Paateasentojen poistaminen

Noudata kytkentdkomentoja nopeasti.

AVVAVAA VY Mﬁi@zx
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Kayttolaite kuittaa. Pdateasennot on poistettu.

Kuva 4 - Hatdkasikampi

Kun hatakasikampea on painettu, ovi ei aja

paateasentoon saakka.

» Jos haluat méaarittaa paateasentojen viitearvot
uudelleen, aja ovi vastakkaiseen paateasentoon.

10

Fig. 1 - Indstilling af yderstillinger — korsel med

dodmandsprincip

Efter korsel 3 gange mod anslaget er indstillingen af

yderstillingen gemt.

Yderstilling oppe

» Kor 3 x uden mellemstop mod det gverste anslag.
Kor min. 300 mm i den modsatte retning.

2
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Abneren kvitterer efter 3 gange korsel mod yder-
stillingen. Derefter er yderstillingen flyttet
ca. 10 mm frem foran endeanslaget.

Yderstilling nede
» Kor 3 x uden mellemstop mod det nederste anslag.
Kor min. 300 mm i den modsatte retning.

2
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Abneren kvitterer efter 3 gange korsel mod yder-
stillingen. Derefter er yderstillingen flyttet ca. 20°
frem.

Fig. 2 — Korrektion af lamellernes placering - yder-
stilling nede

Lamellernes placering kan korrigeres og flyttes frem i
3 trin pa 20°, 40° og 60°. Efter yderstillingen 60°
begynder forlgbet igen ved 0°.

v » Kor til den nederste yderstilling.

Folg koblingskommandoerne ngije.

2 1x
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Abneren kvitterer.

Ved behov gentages denne indtastning for de naeste
trin til flytning fremad.

Fig. 3 - Sletning af yderstillingerne

Folg koblingskommandoerne ngije.

2
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Abneren kvitterer. Yderstillingerne er slettet.

Fig. 4 - Nedhandsving

Porten korer ikke til yderstillingen efter anvendelse af

nedhandsvinget.

» Kor porten til den modsatte yderstilling for at refe-
renceindstille yderstillingerne igen.
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SLOVENSKY | TURKGE
DIL spina¢ 10 DIL svici 10
10 ON | Pohon s elektronickym koncovym vyp- | 10 ON \ Elektronik nihai kapatmali motor

nutim

Obrazok 1 - Nastavenie koncovych poléh - Pre-
vadzka mitvy muz

Po 3-nasobnom nabehnuti na doraz sa nastavenie
koncovej polohy ulozi.

Koncova poloha hore

» Nabehnite 3 x bez medzizastavenia na horny doraz.

Posuvajte do opaéného smeru min. 300 mm.

Resim 1 - Bitis konumlarinin ayarlanmasi - Bas-

caligtir igletimi

Dayanma noktasina karsi 3 kez hareket ettikten sonra,

bitis konumu ayari kaydedilmigtir.

Ust bitis konumu

» Ara durma olmadan 3 x Ust dayanma noktasina
karsi hareket edin. En az 300 mm karsi yéne dogru
hareket edin.

2
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Pohon sa potvrdi po 3-nasobnom nabehnuti do
koncovej polohy. Potom je koncova poloha pred
koncovym dorazom posunuta cca o 10 mm
vpred.

Bitis konumuna 3 kez hareket ettikten sonra
motor onaylanir. Bitis konumu bunun ardindan
bitis dayanma noktasindan énce yakl. 10 mm 6n
yataklanmigtir.

Koncova poloha dole
» Nabehnite 3 x bez medzizastavenia na dolny doraz.
Posuvajte do opaéného smeru min. 300 mm.

2
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Pohon sa potvrdi po 3-ndsobnom nabehnuti do
koncovej polohy. Potom je koncova poloha
posunuta o 20° vpred.

Obrazok 2 - Korekcia polohy lamiel - Koncova
poloha dole

Korekciu polohy lamiel je mozné vykonat v

3 Urovniach o 20°, 40° a 60° vpred. Po koncovej
polohe 60° sa proces zacina znova pri 0°.

v » Nabehnite do dolnej koncovej polohy.

Postupujte plynulo podla spinacich prikazov.

AA YV Mi@u
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Pohon sa potvrdi.

Ak je to potrebné, zopakujte toto zadanie pre dalsie
kroky vpred.

Obrazok 3 - Vymazanie koncovych pol6h

Postupujte plynulo podla spinacich prikazov.

AVVAVAA YV Mi@zx
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Pohon sa potvrdi. Koncové polohy st vymazané.

Alt bitis konumu

» Ara durma olmadan 3 x alt dayanma noktasina
karsi hareket edin. En az 300 mm karsi yéne dogru
hareket edin.

(&)
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Bitis konumuna 3 kez hareket ettikten sonra
motor onaylanir. Bitis konumu bunun ardindan
20° kadar 6n yataklanmistir.

Resim 2 - Panel konumunun diizeltiimesi - Alt bitis
konumu

Panel konumunun dizeltiimesi 3 kademede 20°, 40°
ve 60° kadar 6n yataklanabilir. 60° bitis konumundan
sonra iglem tekrar 0°‘den baslar.

v » Alt bitis konumuna hareket edin.

Anahtarlama komutlarina hizlica uyun.

2 1«
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Motor onaylanir.

Gerekiyorsa, sonraki 6n yataklama kademeleri igin bu
girisi tekrarlayin.

Resim 3 - Bitis konumlarinin silinmesi

Anahtarlama komutlarina hizlica uyun.

AVVAVAA YV Mi@zx
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Obrazok 4 - Nudzova ru¢na kluka

Po pouziti nidzovej ruénej kluky sa brana nepresunie

az do koncovej polohy.

» Na nové referencovanie koncovych poloh presurite
branu do opac¢nej koncovej polohy.

8994 623 RE/07.2021

Motor onaylanir. Bitis konumlari silinmistir.

Resim 4 — Manuel kullanim kolu

Manuel kullanim kollu kullanildiktan sonra kap, bitig

konumuna kadar hareket etmez.

» Bitis konumlarini yeniden referanslamak icin kapiyi
karsi yénilindeki bitis konumuna dogru hareket
ettirin.
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[ LIETUVIY KALBA |

|EESTI

DIL jungiklis 10

DIL-liliti 10

[10 ON [ Pavara su elektroniniu galiniu jungikliu

[10 ON | Elektroonilise I5ppvaljalilitusega ajam

1 pav. - Galiniy padé¢iy nustatymas - automatinis

budrumo rezimas

Triskart pasiekus atrama iSsaugomos nustatytos

galinés padétys.

Virsutiné galiné padétis

» Tris kartus be pertraukos privaziuokite virSutine
atrama. Vaziuokite bent 300 mm prieSinga kryptimi.

2
AYAYA Miﬁ@?u

Tris kartus privaziavus galine padétj pavara ja
patvirtina. Paskui galiné padeétis pries galine

atrama perkeliama apie 10 mm.

Apatiné galiné padétis
» Tris kartus be pertraukos privaziuokite apatine
atrama. Vaziuokite bent 300 mm priesinga kryptimi.

2
VAVAY Miggu

Tris kartus privaziavus galine padétj pavara ja
patvirtina. Paskui galiné padétis perkeliama apie
20°.

2 pav. - Segmento padéties koregavimas - galiné
padétis apacioje

Segmento padétis gali biti koreguojama perkeliant
per 3 pakopas: 20°, 40° ir 60°. Po 60° galinés padéties
procesas pradedamas veél nuo 0°.

v » Vaziuokite j apating galine padet;.

Nedelsdami laikykités perjungimo komandu.

2 1«
44 YE@E:
Pavara patvirtina.

Jei reikia, Sig jvestj pakartokite kitose perkélimo
pakopose.

3 pav. — Galiniy padéciy pasalinimas

Nedelsdami laikykités perjungimo komandu.

2
AVVAVAA Y Miﬁ@izx
1s 1s 1s 1s 1s 1s 1s —_—
Pavara patvirtina. Galinés padétys istrintos.

4 pav. - Rankinis avarinis atjungimas su rankenéle

Panaudojus rankinj avarinj atjungima su rankenéle,

vartai juda ne iki galinés padéties.

» Norédami i§ naujo nustatyti galines padétis, vartus
vezkite j prieSinga galing padet.
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Pilt 1 - Loppasendite seadistamine — 6ppimisprot-

sess

Parast 3 korda piiriku vastu liikumist salvestatakse

I6ppasendi seadistus.

Loppasend iileval

» Liikuge ilma vahepeatuseta 3 x Ulemise piiriku
vastu. Liigutage véhemalt 300 mm vastupidises
suunas.

)
AYAYA Miﬁ@wx

Ajam kviteerib parast 3 korda I6ppasendisse lii-
kumist. Seejarel on Ioppasend u 10 mm Ioppa-
sendi piiraja ette nihutatud.

Loppasend all

» Liikuge ilma vahepeatuseta 3 x alumise piiriku
vastu. Liigutage vahemalt 300 mm vastupidises
suunas.

2
VAVAY Miﬁ@{u

Ajam kviteerib parast 3 korda Ioppasendisse lii-
kumist. Seejarel on Ioppasend u 20° ette nihu-
tatud.

Pilt 2 — Paneelide asendi korrigeerimine - Ioppa-
send all

Paneelide asendit saab nihutada 3 astmena 20°, 40°
ja 60° vorra. Loppasendi 60° jarel algab toiming uuesti
0° juurest.

v » Liikuge alumisse |6ppasendisse.

Jargige kiiresti lUlituskaske.

2 1x
44 Y@ X

Ajam kviteerib.

Vajaduse korral korrake seda sisestust jargmiste
edasinihutamisastmete puhul.

Pilt 3 - Loppasendite kustutamine

Jargige kiiresti lulituskaske.

AVVAVAA VY Mﬁi@zx
1s 1s 1s 1s 1s 1s 1s [ Ik N

Ajam kviteerib. Loppasendid on kustutatud.

Pilt 4 — Avariivabastusvant

Vérav ei liigu pérast avariivabastusvanda kasutamist

|6ppasendisse.

» Liigutage varav vastassuunas asuvasse |dppasen-
disse, et [6ppasendid uuesti maarata.

8994 623 RE/07.2021




LATVIESU VALODA

| HRVATSKI

DIL sledzis 10

DIL-sklopka 10

10 ON | Piedzina ar elektronisku kustibas
ierobezotaju

1. att. - Gala stavokla iestatiSana - droSibas rezims

Kad tris reizes ir veikta kustiba lidz atdurai, gala

stavokla iestatijums ir saglabats.

Augséjais gala stavoklis

» Tris reizes veiciet nepartrauktu kustibu lldz aug$éjai
atdurai. Parvietojiet preté€ja virziena vismaz 300 mm.

2
AYAYA Miﬁ@?u

Kad tris reizes ir veikta kustiba gala stavokli,
piedzina apstiprina iestatijumu. Turpmak gala
stavoklis ir parvietots par aptuveni 10 mm talak

no gala atduras.

[10 ON [ Pogon s elektronigkim iskljugivanjem

Slika 1 - Podesavanje krajnjih polozaja - Pogon

Ppritisni i drzi”

Nakon $to su vrata 3 puta dosla do ruba pohranjen je

krajnji polozaj.

Krajnji polozaj gore

» Do gornjeg ruba pokredite vrata 3 x bez zaustavl-
janja. Pokrecite u suprotnom smijeru barem

300 mm.
2
AYAYA Mﬁgu

Pogon nakon tre¢eg pristajanja pamti krajnji
polozaj. Potom se krajnji polozaj pohranjuje na
oko 10 mm prije krajnje granice.

Apakseéjais gala stavoklis
» Tris reizes veiciet nepartrauktu kustibu idz
apaks$ejai atdurai. Parvietojiet pretéja virziena

Krajnji polozaj dolje
» Do donjeg ruba pokrecite vrata 3 x bez zaustavl-
janja. Pokrecite u suprotnom smjeru barem

vismaz 300 mm.
Mi%@: 1%

300 mm.
Mi%@? 1x

2s 2s
Kad tris reizes ir veikta kustiba gala stavokli,

piedzina apstiprina iestatijumu. Turpmak gala
stavoklis ir parvietots par aptuveni 20° uz
prieksu.

2. att. - Sekciju novietojuma mainiSana -
apakseéjais gala stavoklis

Sekciju novietojumu var mainit ar trim vértibam,
attiecigi 20°, 40° un 60°. Kad ir sasniegts gala
stavoklis 60°, pieejamas vértibas atsakas ar 0°.

v » Parvietojiet apakseja gala stavoklr.

Raiti izpildiet iestatiSanas noradijumus.

AA YV iﬁ@px

1s 1s
Piedzina apstiprina iestatijumu.

Ja ir vajadzigs, atkartojiet ievadi, lai lietotu nakamas
parvietoSanas vertibas.

3. att. - Gala stavoklu dzesana

Raiti izpildiet iestatiSanas noradijumus.

AVVAVAAYN

1s 1s 1s 1s 1s 1s 1s

ié\\%zx

Piedzina apstiprina iestatijumu. Gala stavokli ir
dzesti.

4. att. - Avarijas rokas svira

Kad ir novilkta avarijas rokas svira, varti neparvietojas

gala stavoki.

» Lai atkartoti iestatitu gala stavokl|us, parvietojiet
vartus pretéja gala stavokl.

8994 623 RE/07.2021

VAV AY
2s 2s
Pogon nakon treéeg pristajanja pamti krajnji

polozaj. Potom se krajnji polozaj pohranjuje na
oko 20° prije krajnje granice.

Slika 2 - Podesavanje lamela - krajnji polozaj dolje
Podesavanje lamela moZe se napraviti u 3 stupnja po
20°, 40° i 60°. Nakon krajnjeg polozaja 60° postupak
ponovo pocinje od 0°.

v » Dovedite vrata u doniji krajnji polozaj.

Slijedite naredbe.

AA Y

1s 1s

ﬁ@wx

Po potrebi ponovite ove unose za sljedece faze
napredovanja.

Pogon pamti.

Slika 3 - Brisanje krajnjih polozaja

Slijedite naredbe.

AVVAVAAYN

1s 1s 1s 1s 1s 1s 1s

ié@%zx

Pogon pamti. Krajnji polozaji su obrisani.

Slika 4 - Rucica za slu¢aj nuzde

Nakon uporabe rucice za slu¢aj nuzde vrata se ne

kre¢u do krajnjeg polozaja.

» Dovedite vrata u nasuprotni krajnji polozaj, kako
biste nanovo referencirali krajnje polozaje.
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SRPSKI |

| EAAHNIKA

DIL prekidac¢ 10

Awakorntng DIL 10

10 ON | Motor sa elektronskim grani¢nim
prekidacem

10 ON | Mnxaviopég Kivnong pe NAEKTPOVIKO

TEPHATIKO SLOKOTTTN

Slika 1 — Podesavanje krajnjih polozaja - rezim pri-

tisni i drzi

Nakon priblizavanja zaustavljanju 3 puta, podeSavanije

krajnjeg polozaja se memoriSe.

Krajnji polozaj gore

» Krecite se bez zaustavljanja 3 x do gornjeg
grani¢nika. Krecite se u suprotnom smeru najmanje
300 mm.

Ewkéva 1 — P0Ouion tTeAikwv B€cewv — Aeitoupyia

deadman

Metd arno 3 mpooeyyioelq otnV TepUaTtikr 6€on, n

pLBPLON TEAIKWV BECEWV EXEL AMOBNKELTEIL.

Tehkn B€on enavw

» Metapeite xwpig evbidueon otdon 3 GopEG TIPOG
NV ENMAvw TepHATikr B€on. KivnBeite mipog tnv
avTifetn katevBuvon TouvA. 300 mm.

(e
AYAYA Miggu

2
AYAYA Miﬁ%‘“

Pogon potvrduje nakon priblizavanja krajnjem
polozaju 3 puta. Tada se krajnji polozaj ispred
krajnjeg graniénika pomera za priblizno 10 mm

napred.

O pnxaviopog Kivnong smipepaiwveral Enerra and
3 mpooeyyioelg TG TEAKNAG B€ong. ‘Emetta n
TeAIKN B€on TPV anoé Tnv Teppatikn B€on eivat
petatomopévn Kata nep. 10 mm 1o Pnpootad.

Krajnji polozaj dole

» Krecite se bez zaustavljanja 3 x do donjeg
grani¢nika. Krecite se u suprotnom smeru najmanje
300 mm.

TeAkn Béon KATW

» Metapeite xwpig evidpeon otdon 3 GopEG Pog
TNV KATW TepUaTiKr B€on. KivnBeite mpog tnv
avtiBetn katevBuvon TouvA. 300 mm.

(&)
VAVAY Miﬁ@%u

2
VAVAY Miﬁ%‘*

Pogon potvrduje nakon priblizavanja krajnjem
polozaju 3 puta. Tada se krajnji polozaj pomera

za priblizno 20° napred.

Slika 2 - Korekcija polozaja lamele - krajnji
polozaj dole

Korekcija polozaja lamele se moze obaviti u 3 koraka
za 20°, 40° i 60° prema napred. Nakon krajnjeg
polozaja od 60° proces ponovo pocinje od 0°.

v » Pomerite u doniji krajnji polozaj.

Pratite brzo komande za prebacivanje.

2 1x
44 Y@E

Motor potvrduje.

Ako je potrebno, ponovite ovaj unos za sledece
korake pomeranja napred.

Slika 3 - Brisanje krajnjih polozaja

Pratite brzo komande za prebacivanje.

2
AVV AVAAYN Mﬁé@ﬁx
1s 1s 1s 1s 1s 1s 1s —_
Motor potvrduje. Krajnji polozaji su izbrisani.

Slika 4 — Rué¢na kurbla za slu¢aj nuzde

Garazna vrata se ne pomeraju u krajnji polozaj nakon

upotrebe ru¢ne kurble za hitan slucaj.

» Pomerite vrata u suprotni krajnji polozaj da biste
iznova referencirali krajnje polozaje.
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O pnxaviopog Kivnong emipepaiwveral Enetra anoé
3 mpooeyyioelg TnG TEAIKNG B€ong. ‘Emterta n
TeAIKN B€on €xel petartomiotei kKata 20° o
gmpoota.

Eikéva 2 — AiopBwon TnG 0€onG TWV MTEPLYIWV —
TeAikn B€on KATW

H 816pBbwon tng B€ong Twv TTepLYiwV Propei va
mpaypaTornolndei Ye YeTATOron Mo Pnpootd oe 3
Babpideg katd 20°, 40° kat 60°. MeTd TNV TEAIKN B€¢on
Twv 60° n Sadikaoia Eekiva TAAL arod Tig 0°.

v » Metapeite otnv katwtepn TeAKN B€on.

AKOAOUBNOTE YPHYOPA TIG EVIOAEG EKTEAEONG.

2 1x
44 Y@

O pnxaviopog Kivnong emipefaiwvetat.

Eav anatteitat, emavaAdpete TNV KATAXWELON Yl TIG
enopeveg Babuibeq petatomong.

Ewkova 3 - Ataypadpn Twv TEAIKWV OEoewv

AKOAOUBNOTE YPHYOPA TIG EVIOAEG EKTEAEONG.

AVVAVAA YV Mi@zx
1s 1s 1s 1s 1s 1s 1s L >

O pnxaviopég kivnong erupepaiwvetat. Ot TEAKEG
Béoelg €xouv dlaypadei.

Ewkova 4 - Maviféla kivddvou

H ropta dev petaPaivel wg TNV TeAKN B€on, YeTA TN

Xprion Tg HaviBErag Kivdovou.

» Metakiveiote Tnv mopta otnv avtibetn TeAkr) B€an,
Yla €K VEOL avadopd TWV TEPHATIKWY BECEWV.

8994 623 RE/07.2021



ROMANA

| BBArAPCKM

Comutator DIL 10

DIL-npekbcBay 10

10 ON | Sistem de actionare cu intrerupere
electronica la capat de cursa

10 ON | 3agBuKBaHe C eNeKTPOHHW KpanHu

npekbcBa4dn

Figura 1 — Programare pozitiilor finale — regim de
operare ,mana moarta”

Dupa apropierea de oprire de 3 ori, setarea pozitiei
finale este salvata.

Pozitie finala superioara

» Actionati de 3 ori pana la oprirea superioara fara

oprire. Deplasati in directia opusa cel putin 300 mm.

2
AYAYA Mi@u

Motorul recunoaste dupa apropiere pozitia finala
de 3 ori. Apoi pozitia finala din fata punctului final
este mutata cu aprox. 10 mm in fata.

Pozitie finala inferioara
» Actionati de 3 ori pana la oprirea inferioara fara

oprire. Deplasati in directia opusa cel putin 300 mm.

2
VAVAY Miﬁgu

Motorul recunoaste dupa apropiere pozitia finala
de 3 ori. Apoi pozitia finala este mutata cu 20° in
fata.

Figura 2 — Corectarea pozitiei sleturilor - pozitie
finala inferioara

Corectarea pozitiei sleturilor poate fi avansata cu 20°,
40° si 60° in 3 pasi. Dupa pozitia finala la 60°,
procesul incepe din nou de la 0°.

v » Mutati in pozitia finald inferioara.

Urmati rapid comenzile de comutare.

2 1
44 YE@E

Sistemul de actionare recunoaste.

Daca este necesar, repetati aceasta intrare pentru
urmatorii pasi.

Figura 3 - Stergerea pozitiei finale

Urmati rapid comenzile de comutare.

AVVAVAA V Mi@zx
1s 1s 1s 1s 1s 1s 1s —_

Sistemul de actionare recunoaste. Pozitiile finale
sunt sterse.

Figura 4 — Manivela de urgenta

Usa nu se misca spre pozitia finala dupa utilizarea

manivelei de urgenta.

» Mutati usa in pozitia finala opusa pentru a se
raporta din nou la pozitiile finale.

8994 623 RE/07.2021

chur. 1 — HactpoiiBaHe Ha KpaiiHuTe no3vummn — Pexxum
,» JOTMaH*
Cnep, 3-kpaTHO NpuasmKBaHe [0 OrpaHnYnTens,
HacTpoWiKaTa 3a KpaiH1UTe No3nuun e 3anaMmeTeHa.
KpaiiHa no3uuus rope
» MNpugsmkete BpaTaTa 6€3 MEXXANHHO crivpaHe 3 x
00 ropHust orpaHunyuTen. MNMpugsmkete MUH.
300 mm B NPOTMBOMONOXHATa NOCOKa.

(&)
AYAYA Miﬁ@;u

Cnep, 3-KpaTHO NpuABMXBaHe 3aBUKBAHETO
noTBbpXXAaBa KpaiHaTta nosuuus. Cnepg ToBa
KpaiHaTa no3uyusa e npemecteHa ¢ okosio 10 mm
npea KpanHusa orpaHu4uTen.

KpaiiHa no3uuus pony

» MNpuasmxete BpaTaTa 663 MEXXANHHO crniupaHe 3 x
[0 [onHUS orpaHunymTen. MNMpuasmxeTre MUH.
300 mm B MPOTMBOMNONOXKHATA MOCOKA.

VAVAY @ig@:u

Cnep 3-KpaTHO NpuABMKBaHe 3aiBUXKBaHETO
noTBbpXKAaBa KpanHaTta nosuuus. Cneg ToBa
KpaiHaTta no3vuusa e npemecteHa ¢ 20° Hanpeg,.

c¢ur. 2 — Kopekuus Ha no3vyusitTa Ha namenute —
KpaiiHa no3uvuus gony

KopekuusTa Ha no3muusita Ha namenmTe MoXXe cTaBa
C U3MecTBaHe Hanpep Ha 3 ctenenu, ¢ 20°, 40° n 60°.
Cnep kpariHa no3uums 60° npoLechbT 3anoysa OTHOBO
ot 0°.

v » MNpuasvkeTe BpaTaTa Ao AonHarta KpaviHa
no3nuus.

Cnepgaiite KomaHauTe 6e3 NpeKkbCcBaHe.

AA YV Mi@u

1s 1s —p

3apBumxBaHeTo noTBbpXAaaBa.

Mpwn HeobxoaMMocCT NMOBTOPETE TOBA BbBeXOaHe 3a
cnenpawinTe cteneHn naMecTesaHe Hanpen.

c¢ur. 3 — U3TpuBaHe Ha KpaiHUTE NO3nNLMN

Cnepgaiite KomaHguTe 6e3 NpekbCcBaHe.

AVVAVAA YV Mi@zx
1s 1s 1s 1s 1s 1s 1s [ I Ak HNY

3agsuxBaHeTo NoTBbpXAasa. KpaliHute
no3nuun ca N3TpPUTU.

cur. 4 — ABapuiiHa pb4Ha MaHuBena

Cnep n3nonssaHe Ha aBapuiiHata pbyHa MaHuBena

BpaTarta He ce NpuaBMXBa A0 KpaliHaTa no3uuus.

» [NpuasmKeTe BpaTaTta A0 MPOTMBOMONOXHATa
KpanHa nosnuus, 3a Aa yKakete HaHOBO KpanHuTe
nosmuymu.
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