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CARACTERISTICAS TECNICAS - MOTOR
| roaswo | Fasieo | FasHeo | FLAsHso

Alimentacdo 230V 50Hz 230V 50Hz 230V 50Hz 230V 50Hz
Poténcia 750W 1000W 1500W 2200W
Forca 30N 40N 60N 80N
Frequéncia de trabalho Intensivo Intensivo Intensivo Intensivo
Velocidade 140RPM 140RPM 140RPM 140RPM
Classe de protecao IP54 IP54 IP54 IP54
Motor Servo Servo Servo Servo
Temperatura de trabalho -20°C +50°C -20°C +50°C -20°C +50°C -20°C +50°C
Area maxima <9m’ <12m? <18m’ <25m’

CARACTERISTICAS TECNICAS - CENTRAL

Alimentacdo 230V 50Hz
Poténcia de saida 1.5Kw

Temperatura de funcionamento -10°C +50°C
Temperatura de armazenamento -25°C +55°C

Humidade 30% - 85%
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DIMENSOES - MOTOR
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DESCRICOES - CENTRAL

High Speed Door

Servo Controller ) Abrir / Aumentar valor

Ecra Digital

Stop / Definir / Guardar

Botdes de programacao

) Fechar / Diminuir valor

Fechadura

MATIKGATE

@ Botdo paragem de emergéncia
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LIGACOES ELETRICAS
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ALTERAR PARAMETROS

1. Pressionar 4 segundos o botdo LEARN, aparece no ecra “Password”.
2. Pressionar 2 vezes o botdo FWD para inserir o valor 20. Confirmar com 1 toque no botdo ENTER.
3. Utilizar os botdes FWD, ENTER e REV para alterar os pardmetros que desejar.

4. Depois de alterados os parametros necessarios, pressionar 4 segundos LEARN para voltar ao ecra
principal.

5. Caso o sentido de rotacdo esteja invertido, alterar o parametro MotorDir.

PROGRAMAR TEMPO DE TRABALHO

1. Pressionar 4 segundos o botdo LEARN, aparece no ecra “Password”.

2. Pressionar 1 vez FWD para inserir o valor 10. Confirmar com 1 togque no botdo ENTER.

3. Pressionar 1 vez ENTER para selecionar o valor de encoder a direita. Pressionar FWD para a porta subir
até ao limite desejado, largar o botao.

3.1. Caso o sentido de rotacdo esteja invertido, alterar o pardmetro MotorDir.

4, Pressionar ENTER para confirmar a subida. Pressionar REV 1 vez para passar para programacdo de
descida.

5. Pressionar 1vez ENTER para selecionar o valor de encoder a direita. Pressionar REV para a porta descer
até ao limite de fecho, largar o botao.

6. Pressionar 1 vez ENTER para confirmar a descida.

7. Pressionar REV para concluir a programacao e voltar ao ecra principal.
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ATIVAR FECHO AUTOMATICO: Remover shunt GND - MAN na placa da tampa.
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LISTA DE PARAMETROS PT

Configuragao P. de Fabrica

FreqFWD 0 -100 Velocidade de abertura 75
FreqREV 0 -100 Velocidade de fecho 40
DOWNDelay 1-600 Tempo de fecho automatico 10
InfraDist 0 - 600 Altura em que ativa fotocélula 20
BufferUP 100 - 3000 Distancia abrandamento em subida 1200
RsvUP 2 -100 Ajuste fino de distancia em abertura 8
BufferDOWN 100 - 3000 Distancia abrandamento em descida 300
RsvDOWN 2 -100 Ajuste fino de distadncia em fecho 8
ACCTime 10 - 200 Distancia de aceleracao 50
DECTime 10 - 200 Velocidade de abrandamento 10
SwitchTime 0 - 1200 Tempo de reacdo na inversao 5
JogFreq 0 -100 Velocidade de programacao 25
UPJog O - Continuo Homem presente em subida (0]
1- Homem presente
DOWNJog = Comdnie Homem presente em descida 0]
1- Homem presente
BlockTime BlockTime Tempo de blogueio apods forca externa 5
O - Erro
1- Em movimento
RelaySelect 2 - Interlock Funcéo relé 0]
3 - Aberto
4 - Fechado
BrakeFreq 0 -100 Sem funcao 13
O - Ndo fecha automatico - X
StopDOWN 1- Fecha automatico Funcao apds STOP 1
MotorDir 0- Subpla Direcdo do motor 0
1- Descida
WorkTimes O - 65535 Ne¢ ciclos efetuados 65000
AutoMode 0- Manua! . Ativacdo fecho automatico 0
1- Automatico
O - Inglés .
Language 1- Chinés Idioma 1
. O - Normalmente aberto
Lockin 1- Normalmente fechado Contacto seguranca 0
FacReset VS LED Reset de fabrica o)
1 - Reset
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cODIGO DE ERROS

Err OC

Err OV

Err OH

Err OL IVT

Err LV

Err Mod

Learn Exceed

Err Encoder

Err Exceed

Hall Err

Abrir ou fechar muito rapido.

Motor desgastado, curto-circuito ou
perda de fase.

Coordenacédo de torque inadequada
entre o motor e o controlador.

O tempo de desaceleracdo é muito
curto, frequéncia de reducao rapida.

Tensdo de entrada anormal.

Excesso de peso.

Temperatura ambiente é muito alta.

O tempo de aceleracdo é muito curto.
A tensado da rede é muito baixa.
Excesso de peso.

A tensdo da rede é muito baixa.

Interrupcao tempordria de corrente.

Saida trifasica tem curto-circuito
fase-fase ou circuito terra.

Temperatura ambiente é muito alta.

Limite superior de programacao sobre
carregado.

Limite inferior de programacao sobre
carregado.

A ligacdo do encoder absoluto esta
solta.

Dano no encoder.

Encoder ou informacédo de ecra com
erro.

N&o aprendeu limites superiores e
inferiores.

Posicdo excede o valor limite superior.

Os limites superior e inferior ndo sao
aprendidos corretamente.

Aparelho / Quadro danificado.

Fraca tensdo na linha.

O contacto sob aguecimento do
motor ndo estd bem ligado.

A temperatura do motor esta muito
alta, o motor esta usado com muita
frequéncia.
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Reduzir a frequéncia e aumentar o tempo
de aceleracéao.

Verifigue a linha e substitua o motor.

Substitua o motor ou reduza o parametro
de aumento de torque.

Aumentar o tempo de desaceleracao,
reduzir a frequéncia ou aumentar a
resisténcia de frenagem.

Verificar a tensdo de entrada.

Escolha um motor com uma poténcia
superior.

Mejore la ventilacidn del espacio y reduzca
la velocidad de funcionamiento del motor.

Aceleracdo de tempo estendida.
Verificar a tensao da rede.

Motor com uma poténcia superior.
Verificar a tensdo da rede.

Verificar ligacoes.
Reconectar.

Reduzir a temperatura ambiente.

Programar primeiro o limite inferior e, em
seguida, programar o limite superior.

Programar primeiro o limite superior e, em
seguida, programar o limite inferior.
Verificar ligacoes.

Procure o fabricante ou o servico do
agente.

Procure o fabricante ou o servico do
agente.

Reaprogramar valores limite superior e
inferior.

Reaprender os limites superior e inferior.

Reaprogramar os limites de acordo com os
métodos descritos na operacdo basica dos
botdes.

Verifigue o circuito da placa.

Verifigue se sinal da linha estd em bom
contacto.

Verifigue contacto de sob aquecimento.

Deixe o motor esfriar antes de usar.
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