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PREPARACION DEL MOTOR

ADAPTADOR ABRAZADERA

POLEA DE ARRASTRE

ABRAZADERA

1. Introducir el adaptador en la abrazadera
haciendo coincidir la estria con la muesca
de referencia y empuijar hasta el tope.

2. Montar la polea de arrastre en el perno
del motor hasta el clic del resorte de
bloqueo.

3. Introducir completamente el motor en el
tubo de enrollamiento.

—

o
NOTA: en caso de tubos con perfil redondo la polea de arrastre se tiene que fijar al tubo, Z4
esta operacion es a cargo del instalador. Para otros perfiles de tubo, aunque el ajuste es B3
facultativo, es muy recomendable. (5

v
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CONEXIONES ELECTRICAS

- Para evitar situaciones de peligro o un mal funcionamiento, los elementos eléctricos
de mando conectados al motor tienen que ser dimensionados segun las caracteristicas
eléctricas del propio motor.

- La desconexion de dispositivos deben ser previstas en la red eléctrica conforme a las
reglas de instalacion nacionales.

- En el caso de utilizacion en el exterior, utilizar un cable de alimentacion con designacion
HO5RN-F con un contenido minimo en carbon del 2%.

- Si el cable blanco no es utilizado debe ser aislado siempre. Es peligroso tocar el cable
blanco cuando el motor esté4 conectado a corriente.

230V 50 Hz

azul
/ | v~~~

marrén

7
pulsador opcional* <|\)

@ blanco
\ - ae» e - aes e» e
amarillo - verde ~

* La instalacion del pulsador es opcional, conectandose a Fase (cable marrén) o a Neutro
(cable azul) indistintamente. Con el pulsador el motor funcionara en modalidad paso a
paso (subida, stop, bajada, stop,...).

iiiMUY IMPORTANTE!!!

PN
PN 0‘*

|
I
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EMISORES COMPATIBLES

4 7
GIRO GIRO Wall
BAJADA
STOP
GIRO Lux GIRO P-Lux
GIRO Plus LED DISPLAY DISPLAY
. DISPLAY Activar Cambiar canal
Saar:r;?lir funcién Lux
9 "
Funcion ) Funcion
viento activa viento activa
Funcion | . Funcion luz activa
Cambiar . / uncion luz activa Activar/ Desactivar
canal - Desactivar funcion Lux funcién Lux
o J
4 7
POP POP Plus DISPLAY
POP Lux lED POP P-Lux
Funcién luz/viento

(POP P-Lux)

Funcion luz/viento
(POP Lux)

SEL (POP Lux)

Activar/ Desactivar Activar/ Desactivar

funcion Lux funcion Lux
= )
4 M
SKippeR Lux LED - SKIPPER gK'PFERSFSO Emisor de 4 canales
KIPPER A A
SKIPPER PLUS Display - independientes
SKIPPER P-LUx SKIPPER LUX A530058
SKIPPER PLUS
SKIPPER P-LUX
Seleccion del canal @ @
® @
Activar/ Desactivar Ver el libro de i .
funcién Lux - SKIPPER LUX er ellibro de instrucciones
SKIPPER PLUX del emisor
=

‘Cuninn avors Contox
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LEYENDA DE SIMBOLOS

Subida 4

ot [ |

4 M
o
©
®
S
Pulsar la tec
-
[l |g| (O] B8
®| =
le!
Pulsar las teclas Ay B
simultaneamente.
- J
G
g} pulsar la en los dos primeros pasos el motor
> tecla realiza una breve rotacion en un
Vo 4 | SUBIDA sentido.
R en el tercer paso el motor realiza una
é} pulsar la rotacion larga en sentido contrario a
~ | tecla las dos anteriores.
<) ¥ BAJADA si en el tercer paso el motor realiza
= sol una doble rotacion en el mismo
@ soltar sentido, la codificacion no se ha
realizado correctamente. Habra que

S~ volver a codificar la funcién que
L estabamos realizando.




EXPLICACION DE LAS SECUENCIAS DE MANDO

La mayor parte de las secuencias de mando estan compuestas por tres pasos bien
diferenciados, al término de los mismos el motor realiza una sefial, con diversos tipos de
rotacion, seguin el paso haya concluido en modo positivo o negativo.

El objetivo de este apartado es reconocer las indicaciones del motor.

Las teclas deben ser pulsadas tal y como se nos indica en la secuencia, sin que transcurran
mas de 4 segundos entre un paso y el otro. Si transcurren mas de 4 segundos, la orden no
sera aceptada, y se debera repetir la secuencia.

Ejemplo de secuencia de codificacion:

paso 1 | paso 2 paso 3

Como se ve en el ejemplo, cuando la secuencia termina de manera positiva el motor
vuelve a la posicion inicial mediante una rotacion larga en sentido contrario a las dos
anteriores. De hecho dos breves rotaciones en el mismo sentido corresponden con una
rotacion larga en el sentido opuesto.

El motor también vuelve a la posicion inicial aunque la secuencia no haya sido
correctamente completada, en este caso realizando una o dos breves rotaciones en
sentido opuesto.

Ejemplos de secuencias incompletas:
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FUNCION APERTURA/CIERRE PROGRAMACION
EMISOR SKIPPER PLUS - SKIPPER LUX - SKIPPER P-LUX
EMISOR POP PLUS - POP LUX - POP P-LUX
Para evitar modificaciones accidentales en la programacion del motor durante el uso
cotidiano del emisor, la posibilidad de realizar programaciones sera deshabilitada
automaticamente transcurridas 8 horas el envio de la Ultima secuencia.

COMPROBACION DEL ESTADO DE LA FUNCION

! Programacion N
':i abierta .
E+. . ! B transcurridos
Programacion .
3 seg ‘: cerrada N Y,

Para modificar el estado de la funcion ver las secuencias HABILITAR/DESHABILITAR.

HABILITAR LA PROGRAMACION

Quitar y poner las
pilas

Proceder con la programacion segun el libro de instrucciones.

DESHABILITAR LA PROGRAMACION

ey
.



FUNCION APERTURA/CIERRE PROGRAMACION
EMISOR SKIPPER - SERIE GIRO - EMISOR POP

Para evitar modificaciones accidentales en la programacion del motor durante el uso
cotidiano del emisor, la posibilidad de realizar programaciones sera deshabilitada
automaticamente transcurridas 8 horas el envio de la ltima secuencia.

COMPROBACION DEL ESTADO DE LA FUNCION

N
g Programacion ‘ ‘

abierta
/ ‘ ON

U 0T programacion |
o o .. cerrada !

Para modificar el estado de la funcién ver las secuencias HABILITAR/DESHABILITAR.

HABILITAR LA PROGRAMACION

Tn B8l 1 2 .
+[e]+[c] |@] 7 = :gl: O transcurridos
30 seg.

> @000 I\ = AN J )
Quitar una pila y esperar al menos 5 segundos o bien pulsar una tecla cualquiera.

Proceder con la programacion segun el libro de instrucciones

DESHABILITAR LA PROGRAMACION

f— Y4

Tn Bl1 2 3 8 .
[A+[8]+[c] |@ :Q’i :g: :Q’i on Abierta
‘
N\ J
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MEMORIZACION DEL PRIMER EMISOR

Esta operacion se puede realizar solamente cuando el motor es nuevo o se ha realizado
una cancelacion total de la memoria del motor.

Durante esta fase, para evitar interferencias, alimentar un solo motor. |

T1: Primer emisor a memorizar.

=wg
&
T m T1 (2 seg)
FUNCION DESHABILITACION AUTOMATICA
MEMORIZACION PRIMER EMISOR

Cada vez que damos corriente al motor se dispone de tres horas para la memorizacion
del primer emisor. Una vez transcurrido este tiempo, la posibilidad de memorizar el
primer emisor queda deshabilitada. Para reestablecer nuevamente el tiempo de la
funcion es suficiente quitar corriente y dar nuevamente corriente al motor.

REGULACION DE LOS FINES DE CARRERA

Los motores tubulares OPEN ZRX disponen de un sistema de fin de carrera electronico
por encoder. Este sistema dota al motor de una gran fiabilidad y seguridad en la fijacion
de los fines de carrera. La regulacién de los fines de carrera se realiza comodamente
desde el emisor. Durante la regulacion, el motor funcionara manteniendo pulsada la tecla
correspondiente, parando cuando se deje de pulsar. Una vez terminada la regulacion, para
accionar el motor bastara con una breve pulsacion de la tecla de subida o bajada. La
regulacion de los fines de carrera se puede realizar de varias formas, en funcién de los
dispositivos de bloqueo montados en la persiana (tapones y tirantes de seguridad) y del
tipo de instalacion (en fabrica o en obra).

REGULACION EN MODALIDAD 1 (manual) |

B En esta modalidad la persiana puede tener uno, ambos o ningun dispositivo de bloqueo
(@) montado. La secuencia de memorizacion puede partir, indistintamente, del punto alto del
"4 fin de carrera o del punto bajo.

&4 Durante la regulacion de la primera posicion, puede ser necesario usar la tecla de bajada
5 Para subir la persiana, y viceversa, porque la identificacion del sentido de rotacion sera
: correctamente identificado una vez haya sido memorizada la primera posicion.
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EJEMPLO N.1
Memorizacion del punto alto en primer lugar

MEMORIZACION DEL PUNTO ALTO

Si la persiana estuviese completamente subida, primero se debera bajar unos
20 cm.

Con la tecla de subida o bajada del emisor, llevar la persiana hasta el punto alto del
fin de carrera. Si se han montado topes, mantener pulsada hasta que el motor pare
automaticamente. En caso contrario, usar las teclas del emisor para regular con precision
el punto alto del fin de carrera.

Para memorizar el punto alto del fin de carrera, mantener pulsadas simultaneamente
las teclas A (subida) y B (stop) alrededor de 2 segundos, hasta que el motor inicie un
movimiento de bajada que confirme la correcta memorizacion.

Tn: Emisor memorizado

1.8 'EE \[am

Tn Tn (2 seg) confirmacion

MEMORIZACION DEL PUNTO BAJO

Con la tecla de bajada del emisor, llevar la persiana hasta el punto bajo del fin de carrera.
Si se han montado tirantes de seguridad, mantener pulsada hasta que el motor pare
automaticamente. En caso contrario, usar las teclas del emisor para regular con precision
el punto bajo del fin de carrera.

Para memorizar el punto bajo del fin de carrera, mantener pulsadas simultaneamente
las teclas B (stop) y C (bajada) alrededor de 2 segundos, hasta que el motor inicie un
movimiento de subida que confirme la correcta memorizacion.

Tn: Emisor memorizado

‘T

Tn Tn (2 seg) confirmacion
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EJEMPLO N.2
Memorizacion del punto bajo en primer lugar

MEMORIZACION DEL PUNTO BAJO
Si la persiana estuviese completamente bajada, primero se debera subir unos
20 cm.
Con la tecla de subida o bajada del emisor, llevar la persiana hasta el punto bajo del
fin de carrera. Si se han montado tirantes de seguridad, mantener pulsada hasta que el
motor pare automaticamente. En caso contrario, usar las teclas del emisor para regular
con precision el punto bajo del fin de carrera.
Para memorizar el punto bajo del fin de carrera, mantener pulsadas simultaneamente
las teclas B (stop) y C (bajada) alrededor de 2 segundos, hasta que el motor inicie un
movimiento de subida que confirme la correcta memorizacion.

Tn: Emisor memorizado

4]
'L | =~ | 'EC
Tn Tn (2 seg) confirmacion

MEMORIZACION DEL PUNTO ALTO

Con la tecla de subida del emisor, llevar la persiana hasta el punto alto del fin de carrera.
Si se han montado topes, mantener pulsada hasta que el motor pare automaticamente.
En caso contrario, usar las teclas del emisor para regular con precision el punto alto del
fin de carrera.

Para memorizar el punto alto del fin de carrera, mantener pulsadas simultaneamente
las teclas A (subida) y B (stop) alrededor de 2 segundos, hasta que el motor inicie un
movimiento de bajada que confirme la correcta memorizacion.

Tn: Emisor memorizado

B

A (a-[e] g
[T ‘L
Tn Tn (2 seg) confirmacion
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REGULACION EN MODALIDAD 2 (semiautomatica) |

Para realizar la regulacion en esta modalidad, la persiana debe de tener montados
obligatoriamente dispositivos de bloqueo en bajada (tirantes de seguridad). No es
necesario tener montados dispositivos de bloqueo en subida (tapones). Este procedimiento
es Util sobretodo para la instalacion en fabrica, porque solamente es necesario memorizar
el punto alto del fin de carrera. El punto bajo del fin de carrera serd determinado
automaticamente durante el uso normal de la persiana.

La secuencia de memorizacion debe de comenzar, OBLIGATORIAMENTE, del punto alto.

MEMORIZACION DEL PUNTO ALTO

Si la persiana estuviese completamente subida, primero se debera bajar unos
20 cm.

Con la tecla de subida o bajada del emisor, llevar la persiana hasta el punto alto del
fin de carrera. Si se han montado topes, mantener pulsada hasta que el motor pare
automaticamente. En caso contrario, usar las teclas del emisor para regular con precision
el punto alto del fin de carrera.

Para memorizar el punto alto del fin de carrera, mantener pulsada la tecla B (stop)
alrededor de 2 segundos. El motor efecttia un breve movimiento de bajada, entonces se
recoge la persiana hasta el punto alto del fin de carrera.

Tn: Emisor ya memorizado

Tn Tn (2 seg) confirmacion

En este punto, el sentido de rotacion esta identificado correctamente en el emisor. Se
puede desconectar el motor y terminar la memorizacion en la obra. Volviendo a conectar
a corriente, el motor se mueve normalmente, sin tener que mantener pulsadas las teclas.
La primera vez que el motor se pare automaticamente en el punto bajo del fin de carrera,
esta posicion sera memorizada automaticamente.

Puesto que el motor realiza una lectura del par en cada ciclo, en el caso que la primera [
vez el punto bajo del fin de carrera fuese fijado erréneamente a causa de un impedimento @]
mecanico (varilla atascada, guias no paralelas, tornillos salientes, etc...), bastaria con [

realizar una subida, quitar el impedimento, y efectuar una nueva bajada.
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REGULACION DE LA POSICION INTERMEDIA

Esta funcién nos permite situar la persiana en una posicion intermedia preferida. Una
vez memorizada nuestra posicion preferida, para llevar la persiana a esta posicion
simplemente mantener pulsada la tecla B (stop) durante al menos 2 segundos.

Para memorizar nuestra posicion preferida, situar la persiana en la posicion intermedia
deseada y a continuacion pulsar la tecla B (stop) (4 seg aprox.) hasta que el motor efecttie
la sefial de confirmacion.

Tn: Emisor memorizado

M am

Tn (4 seg)

IR A POSICION IDEAL INTERMEDIA
Es posible enviar el motor a posicion intermedia de dos formas:
*

Tn (2 seg)

CANCELACION DE LA POSICION INTERMEDIA

La cancelacion de la posicion intermedia se puede efectuar si no se desea disponer
de tal funcion, y es necesaria en el caso de desear modificar la posicion intermedia ya
memorizada.

Antes de cancelar la posicion intermedia es necesario llevar la persiana a dicha posicién
intermedia pulsando la tecla B (stop) durante 2 segundos, entonces volver a pulsar la tecla
B (stop) (4 seg aprox.) hasta que el motor efectlie la sefial de confirmacion.

Tn: Emisor memorizado

")
Q
|‘)
Q
S

X ‘
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REGULACION DE LA FUERZA DE CIERRE

IS S 2

@ (L 56!

Y > 40@ L
A

Este sistema, Unico en el mercado, garantiza, en el

caso que hayan sido montados tirantes de seguridad, g
que la persiana permanezca perfectamente cerrada,
sin someter las lamas a una excesiva compresion. 10 %
El sistema funciona en cualquier tipo de aplicacion, —
gracias a la posibilidad de regular manualmente la 2 seg

fuerza de cierre.

El motor OPEN ZRX viene de fabrica con un valor predeterminado de fuerza de cierre
del 20 %. Desde el emisor, es posible cambiar dicho valor, disminuyéndolo al 10 % o
aumentéandolo al 40 %, segun el resultado que se quiera obtener.

REGULACION A LA MAXIMA FUERZA DE CIERRE (100%)

Se recomienda prestar mucha atencion cuando se utilice esta funcion, una fuerza de cierre
excesiva podria dafar el toldo.

Habilitar esta funcion significa utilizar el maximo de la fuerza ofrecida por el motor,
(ej. 100% de 50 Nm = 50 Nm).

Tn: Emisor ya memorizado

S
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CANCELACION DE LOS FINES DE CARRERA

Tn: Emisor memorizado
B
B
*

Tn T Tn (4 seg)

NOTA: cancelados los fines de carrera, se mantiene el valor de la regulacion de la fuerza
de cierre.

MEMORIZACION DE OTROS EMISORES

Es posible memorizar hasta 15 emisores.

Tn: Emisor ya memorizado
Tx: Emisor a memorizar

CANCELACION DE UN EMISOR

Es posible cancelar individualmente todos los emisores memorizados. En el momento en
que se cancela el Ultimo el motor vuelve a las condiciones iniciales. Lo mismo vale para
los canales individuales del emisor multicanal, basta seleccionar el canal a cancelar antes
de seguir la secuencia.

Tn: Emisor a cancelar

B

ESPANOL
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CANCELACION TOTAL DE LA MEMORIA

| La cancelacion total de la memoria no borra los fines de carrera.

La cancelacion total de la memoria se puede realizar de dos modos:
1) DESDE EL EMISOR

Tn: Emisor memorizado

2) DESDE EL CABLE AUXILIAR

Utilizar esta operacion en caso de emergencia o cuando los emisores memorizados estén

fuera de uso. Para desprogramar la memoria haremos uso del cable auxiliar blanco del

motor. La secuencia de desprogramacion seré la siguiente:

1) Desconectar el motor de corriente por medio del automético de la vivienda.

2) Unir el cable blanco del motor al cable marron (fase) o al cable azul (neutro).

3) Alimentar el motor, el motor realizara una breve rotacion.

4) Volver a desconectar el motor de corriente durante al menos 4 segundos.

5) Volver a alimentar el motor, y tras 4 seg. el motor realizara una breve rotacion en un
sentido, y una rotacion mas larga en sentido contrario.

6) Desconectar el motor de corriente.

7) Separar el cable blanco del cable marrén/azul. Aislar debidamente el cable blanco
antes de conectar a corriente.

En este punto, es posible proseguir con la memorizacion del primer emisor.

2
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FUNCIONES ESPECIALES
MEMORIZACION TEMPORAL DE UN EMISOR

Esta funcién permite memorizar un emisor de forma temporal, por ejemplo, para permitir
la puesta a punto de los fines de carrera durante el montaje en fabrica. El emisor definitivo
se podra memorizar més adelante utilizando la secuencia de mando correspondiente
(ver: “MEMORIZACION DEL PRIMER EMISOR").

Las operaciones que se indican a continuacién solamente se pueden llevar a cabo cuando
el motor es nuevo de fabrica, o bien después de una cancelacion total de la memoria
(ver: “"CANCELACION TOTAL DE LA MEMORIA"). Para garantizar que la programacién
temporal solamente se utiliza en la fase de instalacion o de puesta a punto y no durante
el uso cotidiano, el motor solamente permite realizar las operaciones siguientes dentro de
los limites de tiempo descritos.

Alimentar el motor, comprobar que en el radio de accion del emisor no estan presentes
otros motores alimentados y/o con la memoria vacia.

Dentro de los 30 segundos posteriores al encendido, pulsar simultaneamente las
teclas By C, hasta que el motor realiza la sefial de confirmacion.

El emisor permanecera memorizado 5 minutos, mientras el motor esté alimentado.
Transcurridos 5 minutos o cuando se quite tension al motor, el emisor se borrara.

T1: Primer emisor a memorizar
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MEMORIZACION DE EMISORES DE BOLSILLO A530058

Nota: el emisor de bolsillo solamente se puede utilizar como emisor secundario. Antes de
proceder con la memorizacion, es necesario por lo tanto haber completado el aprendizaje
del motor con un emisor Cherubini (Skipper, Giro o POP - emisor a 3 teclas Subida-Bajada-
Stop).

MEMORIZACION DE UNA TECLA EN EL EMISOR DE BOLSILLO

Tn: Emisor memorizado
Tx: Emisor de bolsillo a memorizar

X (2 seg)

En la Ultima fase de la secuencia, pulsar la tecla deseada en el emisor de bolsillo durante
2 segundos. El emisor puede entonces controlar el motor en la modalidad paso a paso
(SUBIDA - STOP - BAJADA - STOP). Para asociar las demas teclas, repetir la secuencia
arriba descrita. Cada tecla puede asociarse a un motor Tronic RX.

ELIMINACION DE LA CODIFICACION DE UNA TECLA EN EL EMISOR DE BOLSILLO

Todas las teclas memorizadas con esta secuencia se pueden borrar individualmente:

& |

X (2 seg)

Tn: Emisor memorizado
Tx: Emisor de bolsillo con la tecla a borrar

(1

7,

l)’
\1

El motor ejecutara un movimiento de confirmacion y la funcion asociada a la tecla que se
acaba de pulsar (durante 2 seg.) quedara eliminada.
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CONEXIONES ELECTRICAS PARA CONTROL DEL MOTOR EN LA
MODALIDAD SUBIDA-BAJADA
(2 botones SUBIDA-BAJADA independientes)

Para la conexion de la botonera, utilizar inicamente pulsador con interbloqueo eléctrico y
mecanico para impedir que se puedan pulsar los dos botones a la vez.
El motor reconoce automéaticamente el tipo de pulsador (de 1 o 2 botones) y ajusta la
modalidad adecuada de funcionamiento que corresponda.
1- MARRON
% 2 Pulsador con interblogueo 2 - BLANCO
2 2 mecanico y/o eléctrico 3-AZUL

\ ° 4 - AMARILLO-VERDE
S

| |

; S

Desde cable blanco es posible controlar el motor en posicion intermedia:

pulsar BAJADA larga (> 2 s): Q
5w
<

o utilizar la secuencia SUBIDA breve (< 0,5 s) - BAJADA breve (< 0,5 s)

oo o

-

b pulsar soltar pulsar brevemente soltar
revemente [< 0,5 seg)
<0,5seg =

?
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Utilizando la unidad de botones como se describe en esta pagina, se puede programar el
motor del cable blanco (PROGRAMACION DE HILERA).
Para conocer el procedimiento, solicite el manual de instrucciones a su distribuidor.
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GESTION MODALIDAD DE MANDO DEL MOTOR CON CABLE
BLANCO SUBIDA-STOP-BAJADA-STOP / SUBIDA-BAJADA /
SUBIDA-BAJADA con “Hombre Presente”

NB: Como valor por defecto, los motores salen de fabrica preparados para la utilizacion
con un sdlo botén (funcionamiento SUBIDA-STOP-BAJADA-STOP). Siempre se puede
modificar la configuracion de la modalidad de mando a través de la secuencia indicada

a continuacion.
PROCEDIMIENTO DE CAMBIO DE MODALIDAD DE MANDO:
Tn: Emisor memorizado

Tn (2 seg)
Las configuraciones posibles son 3, y estan disponibles en el orden indicado:
SUBIDA-STOP-BAJADA-STOP (por defecto)
SUBIDA-BAJADA (para 2 botones independientes)
SUBIDA-BAJADA con “Hombre Presente” (para 2 botones independientes)
Para pasar de una configuracion a otra, se repite la secuencia el niimero de veces necesario
para llegar a la configuracion deseada.

N2

Modalidad activa SUBIDA-STOP-BAJADA-STOP

PR R, @ 01

EE

+
N

Modalidad activa SUBIDA-BAJADA

e T @] Tr,
, , N2
Modalidad activa SUBIDA-BAJADA con “Hombre Presente”
RN T Z50)
L

w
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ESPANOL

USO DEL MOTOR EN UNA RED Z-WAVE

DESCRIPCION DEL DISPOSITIVO

OPEN ZRX es un motor para persiana con fin de carrera electronicos, doble tecnologia
radio y opcionalmente se pueden accionar desde un pulsador.

La doble tecnologia radio nos permite, pon un lado, un ajuste sencillo e intuitivo, como
hasta ahora, de los fin de carrera y las funciones principales, y por otro lado, se puede
integrar en una red Z-Wave.

La opcion del accionamiento desde un pulsador nos permite tanto la programaciéon como
el control del motor.

Este producto puede ser utilizado en cualquier red Z-Wave/Z-Wave Plus, junto con
otros dispositivos certificados Z-Wave, también de otros fabricantes. De este modo
constantemente alimentado, el motor ZRX realiza las funciones de repetidor para
aumentar la fiabilidad de la red.

ESPECIFICACIONES TECNICAS PARA Z-WAVE

Alimentacion eléctrica 230VAC £10 % 50 Hz
Temperatura de funcionamiento Desde -10 °C a 40 °C
Consumo de energia en stand-by < 1W

Frecuencia de radio 868,4 MHz

Sistema de proteccion Seguridad S2

Distancia maxima hasta 100 m en exteriores
hasta 40 m en interiores

Conformidad CE, Directiva RoHs

Grado de proteccion eléctrica P44
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INSTALACION DEL DISPOSITIVO

1) Preparar el motor y realizar la instalacion en la persiana

2) Realizar las conexiones eléctricas

3) Programar los fin de carrera y los reglajes como se describe en el manual de instalacion
del producto.

4) Incluir el dispositivo en la red Z-Wave.

Se recomienda realizar todas las operaciones de preparacion, instalacion y reglaje antes
de incluir el motor en la red Z-Wave. Aunque es posible incluir el motor en una red Z-Wave,
la mayoria de las funciones no estaran activas hasta que se configuren las posiciones de
los fin de carrera. En particular, no estan activos:

- Comandos de movimiento e informes de posicion

- Envio de notificaciones

- Movimientos requeridos de clase “COMMAND_CLASS_INDICATOR".

Estas restricciones son necesarias para limitar la posibilidad de dafar la persiana, asi
como para proteger la seguridad del instalador.

INCLUIR/EXCLUIR EL DISPOSITIVO EN UNA RED Z-WAVE
(clasico)

OPEN ZRX es compatible con todos los controladores certificados Z-Wave/Z-Wave Plus.
El dispositivo admite tanto el mecanismo de Network Wide Inclusion (inclusion del
dispositivo en una red aunque no esté conectado directamente al controlador) como la
Inclusion estandar.

Por defecto, el procedimiento de inclusion comienza con el modo de Inclusion estandar y,
tras un breve tiempo de espera, el procedimiento contintia con el mecanismo de Network
Wide Inclusion que tarda unos 20 segundos.
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ESPANOL

INCLUSION STANDARD (INCLUSION/EXCLUSION)

Asegurese de que el motor cuente con alimentacion eléctrica y que tenga la posibilidad de
conectarse a un pulsador de subida/bajada si desea utilizar la secuencia de programacion
por cable, o tiene un mando a distancia ya memorizado en el motor. Para realizar la
inclusion, asegurese de que el motor no esta actualmente incluido en una red Z-Wave;
si ya esta incluido, realice el procedimiento siguiente: la primera vez para realizar la
exclusion, la sequnda para incluir el motor en la red Z-Wave correspondiente.

La secuencia de operaciones para los procedimientos de inclusion/exclusion es la
siguiente:

1) Prepare el controlador Z-Wave para la inclusion (o exclusion) de un dispositivo (consulte
las instrucciones de su controlador).

2) En el motor, realice la secuencia de programacion para la inclusion/exclusion:

a. Desde el mando a distancia: AB - AC - AB (2 segundos), espere a que se ejecuten
los movimientos de confirmacion.

B - D
SN T

m+E g a0 | | B-E |5l (e | | E-E|g
QP %

- -

2 seg

b. Desde el pulsador (si los fines de carrera no estan ajustados, se puede utilizar
cualquier secuencia):

i. Con el motor en el fin de carrera alto: ARRIBA-ARRIBA-ARRIBA-ARRIBA-ARRIBA-ABAJO
Q)EJ/ up upP up up uP DOWN ‘ A \.\ ' ‘\..\
% 4 A ‘ ‘ A * \-\ ,-/ \-\ ,-/ o ,.,

i. Con el motor en el fin de carrera bajo: ABAJO-ABAJO-ABAJO-ABAJO-ABAJO-ARRIBA

Q DOWN DOWN ~DOWN DOWN ~ DOWN upP - ‘\.\
T VIV VYV 4 \At\vu@

3) El motor realiza unos breves movimientos para indicar que el procedimiento de
inclusion (o exclusion) esta en curso.

4) Compruebe en el controlador que el procedimiento se ha realizado con éxito.
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INCLUSION SMARTSTART

Z-Wave SmartStart trata de simplificar las acciones a llevar a cabo en el proceso de
inclusion de un dispositivo en la red Z-Wave, pasando de interartuar directamente en el
dispositivo a hacerlo sobre la interfaz mas user-friendly del Gateway.

Z-Wave SmartStart elimina la necesidad de poner en marcha el dispositivo para dar
inicio a la inclusion. La inclusion se inicia automaticamente con el encendido y se repite
en intervalos durante todo el tiempo en el que el dispositivo no se incluye en una red
Z-Wave. Cuando el nuevo dispositivo es reconocido por el gateway dara inicio el proceso
de inclusion, sin la necesidad de interaccion con el usuario o la interrupcion del normal
funcionamiento. El proceso de inclusion SmartStart solamente afecta a dispositivos
autenticados.

OPEN ZRX pued ser incluido en una red Z-Wave scaneando el cddigo QR presente en el
producto, con un controlador dotado de inclusion SmartStart. No se requiere de otras
acciones, el producto SmartStart sera incluido en el intervalo de 10 minutos tras el
encendido y una vez dentro del alcance de la red.

El codigo QR y el DSK en formato numérico estan impresos en la etiqueta del cable del
motor. El PIN es el primer grupo de 5 digitos subrayado. Para facilitar la consulta de
estos cadigos, la etiqueta dispone de una parte autoadhesiva y desmontable que puede
guardarse en el manual de instrucciones o colocarse en un lugar facilmente accesible del
toldo o cortina enrollable.

INCLUSION SECURE S2

Codigo PIN

www.cherubini.it

KEEP IN

A SAFE PLACE
SCAN TO
CONFIGURE

Cuando se afiade OPEN ZRX a una red Z-Wave con un controlador que soporta un
protocolo de seguridad tipo S2, se requiere el cddigo PIN Z-Wave de la Device Specific
Key (DSK o clave especifica del producto). El cédigo DSK tnico esta impreso en la etiqueta
del producto. Los cinco primeros digitos del codigo estan resaltados y subrayados para
ayudar al usuario a identificar la parte del cddigo PIN dentro del texto de la DSK.
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CONTROL DEL DISPOSITIVO

CONTROL DEL MOTOR CON MANDO A DISTANCIA 'Y PULSADORES EXTERNOQS

OPEN ZRX también puede gestionarse via radio y mediante pulsador.

El mando a distancia es muy util durante la instalacion del motor en la persiana para
ajustar el fin de carrera y realizar todas las funciones de programacion. Una vez realizada
la instalacion inicial, el mando a distancia puede utilizarse como punto de control local.
Toda la informacion sobre los dispositivos compatibles y los métodos de programacion se
describe en el manual de instalacion del producto.

Desde el mando a distancia, puedes ejecutar los comandos basicos:

- Cierre de la persiana: pulse y suelte el boton ABAJO

- Apertura de la persiana: pulse y suelte el boton ARRIBA

- Parada de la persiana: pulse y suelte el boton STOP

OPEN ZRX también se puede controlar mediante un pulsador simple o inversor pulsador
(subida/bajada).

Con el pulsador de una tecla el funcionamiento es el siguiente:
- Cada vez que se pulsa/suelta el botdn, el motor realizara las siguientes operaciones de
forma secuencial: Cierre, parada, apertura, parada, etc.

Con el inversor pulsador:

- Cierre de la persiana: pulse y suelte el boton ABAJO

- Apertura de la persiana: pulse y suelte el boton ARRIBA

- Parada de la persiana: presione y suelte el boton ARRIBA o ABAJO mientras el motor
esta en movimiento.

Ajustes predeterminados en fabrica:

- El motor no lleva asociado ningin mando a distancia. EI motor puede controlarse a
través de un pulsador, pero mientras los fines de carrera no estén configurados, se
mueve en “hombre presente”: suelta el boton y el motor se detiene.

- Mientras los fines de carrera no estén configurados, el sentido del movimiento del motor
puede invertirse con respecto al mando a distancia y al inversor pulsador. La direccion
es identificada correctamente de forma automatica por el propio motor, cuando se
configuran los fines de carrera, y no se puede cambiar.

Encontrard mas informacion sobre el funcionamiento del mando a distancia y del
pulsador en las secciones de instalacion del producto.
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CONTROL DEL MOTOR CON UN CONTROLADOR Z-WAVE

OPEN ZRX puede ser gestionado por cualquier controlador Z-Wave/Z-Wave Plus certificado
disponible en el mercado. La figura siguiente muestra como aparecera el dispositivo una
vez incluido en el controlador METAHome.

META
Con los botones ARRIBA/ABAJO/STOP del panel de

control, puede cerrar/abrir/parar la persiana.

Opened Moviendo el cursor en la barra deslizante, puede
ajustar el nivel de apertura de la persiana.

El estado del dispositivo se actualiza en caso de
cambio.

1

<

0%

Closed

Commands

®

Stop

Intermediate positions
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RESTABLECIMIENTO DE LA CONFIGURACION DE FABRICA

La configuracion Z-Wave del motor se puede restaurar a la configuracion original de
fabrica con esta secuencia de programacion:

1) Desde el mando a distancia: AB - AC - BC (4 segundos), espere a que se ejecuten los
movimientos de confirmacion.

4 seg

2) Desde el pulsador (si los fines de carrera no estan ajustados, se puede utilizar cualquier
secuencia):

a. Con el motor en el fin de carrera alto: ARRIBA-ARRIBA-ARRIBA-ABAJO-ARRIBA-ABAJO

Q up upP upP DOWN upP DOWN *‘(\ '
& * 4 * * 4 * \ \'\ f" Q2
N

Con el motor en el fin de carrera bajo: ABAJO-ABAJO-ABAJO-ARRIBA-ABAJO-ARRIBA

e‘{w/g/J DOWN DgN DOWN  UP  DOWN  UP ‘-\ A \-—\ \-—\

@ * * * * * “\r’ "\r' \-\r-'

=3

INFO: Si el restablecimiento se realiza mientras el dispositivo sigue asociado a

z una red, se envia una notificacion a los demas dispositivos del grupo Lifeline sobre
la eliminacion del dispositivo (notificacion de restablecimiento del dispositivo a
nivel local).

ACTUALIZACION DEL FIRMWARE

El sistema admite actualizaciones de firmware via aérea que no requieren que se retire el

dispositivo de su ubicacion. La actualizacion del firmware puede ser habilitada por todos

los controladores certificados que soportan la version 2 de la funcion de actualizacion
BY del firmware.

,g ‘& ADVERTENCIA: El sistema se reiniciara una vez finalizado el procedimiento de

actualizacion del firmware. Se recomienda que el procedimiento de actualizacion
del firmware se realice Unicamente cuando sea necesario y después de una
cuidadosa planificacion de la intervencion.
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CONFIGURACION AVANZADA

CLASES DE COMANDOS COMPATIBLES

Clase de comando Version no sce(;uro segﬁro
COMMAND_CLASS_ZWAVEPLUS_INFO 2 X
COMMAND_CLASS_APPLICATION_STATUS 1 X
COMMAD_CLASS_INDICATOR 2 X
COMMAND_CLASS_ASSOCIATION 2 X
COMMAND_CLASS_MULTI_CHANNEL_ASSOCIATION 3 X
COMMAND_CLASS_ASSOCIATION_GRP_INFO 2 X
COMMAND_CLASS_TRANSPORT_SERVICE 1 X
COMMAND_CLASS_VERSION 2 X
COMMAND_CLASS_MANUFACTURER_SPECIFIC 2 X
COMMAND_CLASS_POWERLEVEL 1 X
COMMAND_CLASS_CONFIGURATION 4 X
COMMAND_CLASS_SECURITY_2 1 X
COMMAND_CLASS_SUPERVISION 1 X
COMMAND_CLASS_FIRMWARE_UPDATE_MD 5 X
COMMAND_CLASS_BASIC 2 X
COMMAND_CLASS_WINDOW_COVERING 1 X
COMMAND_CLASS_MULTILEVEL 4 X
COMMAND_CLASS_NOTIFICATION 8 X
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SOPORTE PARA LA CLASE “COMMAND_CLASS_BASIC”

Las clases de comandos basicos se asignan dentro de la clase de comandos multinivel de
Switch (Switch Multilevel Command Class).

SOPORTE PARA LA CLASE “COMMAND_CLASS_INDICATOR"

El dispositivo admite el conjunto de indicadores V3 con el indicador ID 0x50 (identidad).
Cuando el dispositivo recibe un conjunto de indicadores, el motor realizard movimientos
para abrir y cerrar la persiana. El nimero de movimientos sera de un maximo de 15, con
un tiempo de recorrido minimo de 0,5 s y un tiempo de pausa minimo de 0,5 s.

Nota: Para evitar que se dafe las lamas y la estructura de la persiana, los movimientos
solo se realizan si se han guardado los fines de carrera.

SOPORTE PARA LA CLASE “COMMAND_CLASS_NOTIFICATION"

El dispositivo es capaz de enviar una notificacion del sistema en caso de obstaculo

Notificacion de cédigo de evento El significado asociado al evento

3 (Fallo del sistema) Esta notificacion se envia cuando el motor
encuentra un obstaculo mientras esta en
funcionamiento. El parametro de evento
asociado a esta circunstancia es de 1 Byte
con los siguientes significados:

1) Colision durante la apertura

0) Colision durante el cierre

ESPANOL
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ASOCIACIONES

El dispositivo admite 4 grupos de asociacion, cada uno de los cuales admite la asociacion
con un maximo de 5 dispositivos (nodos):

ID del | Nombre | N° max.

grupo | deligrupo. |de nodos Descripcion Comando enviado

Windows Covering report,
Switch Multilevel report,
Device Reset Locally

1 Lifeline 5 Gruppo Life Line Notification,

Notification Report,
Indicator Report,
Configuration Report

El dispositivo de este
2 Follow-me 5 grupo seguira el nivel | Basic Set
del dispositivo.

Recibe una ID de
activacion de escena
si se encuentra un
Scene obstaculo durante el
Activation funcionamiento. La ID
de la escena puede
definirse mediante los
parametros 30y 31.

Scene Activation Set

INFO: La asociacion garantiza la transferencia directa de los comandos de control
entre los dispositivos y se realiza sin la intervencion del controlador principal.

m SUGERENCIA: Para evitar retrasos en la red, se recomienda limitar la cantidad de
dispositivos asociados a no mas de 5 por grupo.
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CONFIGURACIONES
ACTIVACION DE LA ESCENA
Parametro n.° 30: OPEN_COLLISION_SCENE_ID (2 bytes), simple.

El pardametro indica la ID de la escena que se envia si se detecta una colision durante la
apertura.

Configuracion Resultado

0 (valor por defecto) | No enviar la activacion de la escena

De 1 a 254 Se envia la ID de la escena en caso de colision durante la apertura

Parametro n.° 31: CLOSE_COLLISION_SCENE_ID (2 bytes), simple.
El parametro indica la ID de la escena que se envia si se detecta una colision durante el
cierre.

Configuracion Resultado

0 (valor por defecto) | No enviar la activacion de la escena

De 1a254 Se envia la ID de la escena en caso de colision durante el cierre

Parametro n.° 37: LEVEL_REPORT_PERIOD (1 byte), avanzado.

Este parametro es usado para establecer la frecuencia de envio de la actualizacion del
nivel, cuando el motor esta en movimiento. Los valores admitidos estan comprendidos
entre 2 (actualizacion cada 2 s) y 60 (actualizacion cada 60 s).

Configuracion Resultado

De 2 a 60 segundos Tiempo en segundos entre las actualizaciones
5 (valor por defecto)

Parametro n.° 38: SEND_MULTILEVEL_REPORT (1 byte), avanzado.

Para compatibilidad con versiones anteriores de productos mas antiguos, el motor puede
enviar la actualizacion de nivel con el informe Switch Multilevel, como adjunto a la
actualizacion con Windows covering report.

Configuracion Resultado
0 (valor por defecto) Switch Multilevel report no enviado
g 1 Switch Multilevel report enviado
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DICHIARAZIONE DI CONFORMITA UE

C € CHERUBINI S.p.A. dichiara che il prodotto & conforme alle pertinenti normative di
armonizzazione dell’Unione:
Direttiva 2014/53/UE, Direttiva 2011/65/UE.
Il testo completo della dichiarazione di conformita UE & disponibile facendone
richiesta sul sito: www.cherubini.it.

IEX EU DECLARATION OF CONFORMITY

C € CHERUBINI S.p.A. declares that the product is in conformity with the relevant Union
harmonisation legislation:
Directive 2014/53/EU, Directive 2011/65/EU.
The full text of the EU declaration of conformity is available upon request at the
following website: www.cherubini.it.

I3 EU-KONFORMITATSERKLARUNG

C € CHERUBINI S.p.A. erklart der produkt erfilllt die einschldgigen Harmonisierungsrech
tsvorschriften der Union:
Richtlinie 2014/53/EU, Richtlinie 2011/65/EU.
Der vollstandige Text der EU-Konformitétserklarung kann unter unserer Web-Seite
www.cherubini.it, gefragt werden.

IE3 DECLARATION UE DE CONFORMITE

C € CHERUBINIS.p.A. déclare que le produit est conforme a la législation d’harmonisation
de I'Union applicable:
Directive 2014/53/UE, Directive 2011/65/UE.
Le texte complet de la déclaration UE de conformité est disponible en faisant requéte
sur le site internet: www.cherubini.it.

I3 DECLARACION UE DE CONFORMIDAD

C € CHERUBINI Sp.A. declara que el producto es conforme con la legislacion de
armonizacion pertinente de la Union:
Directiva 2014/53/UE, Directiva 2011/65/UE.
El texto completo de la declaracion UE de conformidad puede ser solicitado en:
www.cherubini.it.
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