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DECLARACION UE DE CONFORMIDAD C€

CHERUBINI S.p.A. declara que el producto es conforme con la legislacion de

armonizacion pertinente de la Union:

Directiva 2014/35/UE

Directiva 2014/30/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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CONEXIONES ELECTRICAS

- Para evitar situaciones de peligro o un mal funcionamento, 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.

- Los selectores para la inversion del sentido de rotacién del motor tienen que estar
provistos de interblogueo mecanico.

- Para modificar el sentido de rotacion, invertir los conductores marrén y negro.

- NO conectar mas de un selector en el mismo motor.

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

- No realizar cableados entre el interruptor y el motor de longitud mayor a 50 m.

En el caso que sea necesario accionar el motor desde esta distancia interponer un relé
de aislamiento.

@D 230V 50 Hz 1- marron (SUBIDA)
2- negro (BAJADA)
3- azul

4- amarillo-verde




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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LEYENDA DE SiMBOLOS

¢ Apretar el < Apretar el Mantener
% up | pulsador pown| pulsador el pulsador
~ ‘ de subida de bajada pulsado
é} * SU?L%? A 3_41-\% rotacion del
CNEYE, Q@) motor para
.\’ / : bajada 4 - macio
4 Dgw (s ¥ 4 confirmacion

Apretar el pulsador de subida o bajada
para subir el toldo.

w vy

Apretar los pulsadores indicados en secuencia rapida y, en el
paso seialado con “"HOLD", mantener apretado el pulsador para
comprobar que se produce el movimiento de confirmacion del motor.

EXPLICACION DE LAS SECUENCIAS DE MANDO

La mayor parte de las secuencias de mando estan compuestas por tres o seis pasos bien
diferenciados.

Los pulsadores deben pulsarse brevemente (< 0,5 seg) con arreglo a lo indicado en la
secuencia.

El intervalo de tiempo entre un paso y otro no debe ser superior a 1 seg; de lo contrario,
la secuencia de mando se cancelara.

Para obtener la confirmacion de que la secuencia ha sido aceptada por el motor, es
necesario mantener apretado el pulsador en el ultimo paso, sefialado con HOLD.

Ejemplo de secuencia de mando en 3
pasos: 5 D@” v D$N

°~o 4 HOLD

jAtencion! Si la secuencia prevé una repeticion de comandos iguales (Up+Up/
Down+Down) se necesita interponer la posicion Stop si el tipo de inversor lo
prevé.
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MEMORIZACION DE LOS FINES DE CARRERA
El motor puede memorizar los fines de carrera Ginicamente en modo manual.

Hasta que no se hayan memorizado las dos posiciones de fin de carrera, el motor
se movera brevemente, hara una pausa y luego reanudara el movimiento.

PROCEDIMIENTO DE MEMORIZACION DE LOS FINES DE CARRERA
En funcion de las exigencias, es posible memorizar en primer lugar el fin de carrera alto
o el bajo.
EJEMPLO 1:
MEMORIZACION DEL FIN DE CARRERA SUPERIOR COMO PRIMERA POSICION

Si el toldo ya esta completamente enrollado, antes habra que bajarlo unos 20 cm
y, a continuacion, realizar lo siguiente.

Mediante un inversor pulsador, subir el toldo hasta la posicion deseada (en los toldos tipo
‘cofre’ mantendremos pulsado hasta que el motor pare solo).

Para memorizar la posicion del fin de carrera superior, realizar la secuencia de mandos
indicada (UP-UP-UP) con el pulsador que se desea asociar a la subida.

%}* : ¢ @

Con el pulsador de bajada del inversor pulsador, bajar el toldo hasta la posicion deseada.

Para memorizar la posicion del fin de carrera inferior, realizar la secuencia de mandos
indicada (DOWN-DOWN-DOWN).

0 DOWN
NS 4
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ESPANOL

EJEMPLO 2:
MEMORIZACION DEL FIN DE CARRERA INFERIOR COMO PRIMERA POSICION

Si el toldo ya esta completamente bajado, antes habra que subirlo unos 20 cm y,
a continuacion, realizar lo siguiente.

Mediante un inversor pulsador, bajar el toldo hasta la posicion deseada.
Para memorizar la posicion del fin de carrera inferior, realizar la secuencia de mandos
indicada (DOWN-DOWN-DOWN) con el pulsador que se desea asociar a la bajada.

DOWN

Con el pulsador de subida del inversor pulsador, subir el toldo hasta la posicion deseada
(en los toldos tipo ‘cofre” mantendremos pulsado hasta que el motor pare solo).

Para memorizar la posicion del fin de carrera superior, realizar la secuencia de mandos
indicada (UP-UP-UP).

Tt & % i i
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MODIFICACION DE LOS FINES DE CARRERA

Las siguientes secuencias de mandos solo pueden llevarse a cabo tras haber memorizado
los fines de carrera y Gnicamente con el motor en una de las dos posiciones de fin de
carrera.

CANCELACION INDIVIDUAL DE LAS POSICIONES DE FIN DE CARRERA

Cancelacion del fin de carrera SUPERIOR.
Poner el toldo en el fin de carrera superior y realizar la secuencia:

e kv

2 seg

Cancelacion del fin de carrera INFERIOR.
Poner el toldo en el fin de carrera inferior y realizar la secuencia:

DOWN DOWN up DOWN DOWN DOWN

e “/g vV

TS
o \ QL
2 seg

CANCELACION TOTAL DE LAS POSICIONES DE FIN DE CARRERA

Desde la posicion SUPERIOR
é} S,
> up up DOWN up up DOWN >\
o< F AV 4V
2 seg

e HOLD

Desde la posicion INFERIOR

DgN D g N K DgN D%N H§D

La cancelacion de uno o ambos fines de carrera quedara constatada por el hecho de que &
el motor se movera brevemente realizando una pausa antes de reanudar el movimiento @]
hasta que ambas posiciones no se memoricen de nuevo. 4

R,

2seg

NOTA: con la cancelacién de los fines de carrera también se cancelan las [

configuraciones de la supersensibilidad. Se mantiene la regulacion de la fuerza J8

de deteccion de obstaculos (pagina 55). w
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ACTIVACION Y AJUSTE DE LA SUPERSENSIBILIDAD
- s6lo motores hasta 25 Nm -

La funcion de supersensibilidad a los obstaculos durante la bajada puede habilitarse en
tres niveles inicamente tras haber memorizado ambos fines de carrera.

Desde la posicion SUPERIOR

HOLD

confirmacion

Desde la posicion INFERIOR

STV V4

up DOWN  DOWN

MAX HOLD

Para completar la activacion de
la supersensibilidad, realizar
un ciclo completo de subida y
bajada del toldo.

confirmacion

DESACTIVACION DE LA SUPERSENSIBILIDAD
Desde la posicion SUPERIOR

é} up up DOWN up D%N DgN

S v

> Desde la posicion INFERIOR

:
N v vivia(o

¢
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REGULACION DE LA FUERZA DE DETECCION DE OBSTACULOS
- s6lo para motores superiores a 25 Nm -

La fuerza de deteccion de obstaculos esté fijada de fabrica al 40% de la fuerza nominal del
motor, y puede ser modificada aumentandola al 70% o por el contrario disminuyéndola al
20%, utilizando la secuencia que encontraras aqui abajo.

Desde la posicion SUPERIOR

confirmacion

Desde la posicion INFERIOR

SNV

confirmacion
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REGULACION DE LA FUERZA DE DETECCION DE OBSTACULOS AL 100%
- s6lo para motores superiores a 25 Nm -

Para instalaciones particulares es posible aumentar la fuerza de deteccion de obstaculos y
la fuerza de cierre al 100% del valor nominal.

Desde la posicion SUPERIOR

Q

up up DOWN up DOWN DOWN

4 4 Vv 4

HOLD

N4

2 sec

Desde la posicion INFERIOR

wff

DOWN DOWN up DOWN up up

vV ¥ 4 ¥V 4 4

HOLD

COMPORTAMIENTO DEL MOTOR CUANDO DETECTA UN
OBSTACULO Y EN EL CIERRE

DETECCION OBSTACULOS FIN DE
CARRERA DE
SUBIDA BAJADA CIERRE
Hasta 25 Nm
(sin la supersensibilidad | petecta sin movimiento en contrario
activada)
Hasta 25 Nm Detecta sin Detecta con Detecta sin
(con la supersensibilidad | movimiento en movimiento en movimiento en
activada) contrario contrario contrario

Superios a 25 Nm

Detecta sin movimiento en contrario
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RESTABLECIMIENTO DE LA CONFIGURACION DE ORIGEN

NOTA: el restablecimiento de la configuracion de origen conlleva la cancelacion
de los fines de carrera y la deshabilitacion de la supersensibilidad. Se mantiene
la regulacion de la fuerza de deteccion de obstaculos (pagina 55).

Para restablecer la configuracion de origen del motor seguir el procedimiento indicado:
- conectar los hilos del motor Marrén y Negro en el mismo pulsador, por ejemplo en

SUBIDA;
@ 230V 50 Hz 1- marrén

1 2 - negro

r% /

4 - amarillo-verde
SUBIDA | * | |BAJADA

'é-

- pulsar el pulsador de SUBIDA durante al menos 2 segundos;
- desconectar y restablecer la conexion eléctrica del inversor (ver pag. 48).

®
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