2 Motor AM35-45 MEL

ZAMERBLINDS Motor de limites electrénicos

Decoracién Inteligente

www.zame-blinds.com.mx

Principales caracteristicas

e Interfaz para comunicacién RS232/RS485 para control integral
e Control de contactos secos
e Configuracion de limites electrénicos a través de control remoto

Cableado motor

j Azul=neutro Blanco=neutro para una facil instalacion
J AU é Cafe=Fase AC 120V 60tz : Negro=fase e Configuracion de 4 limites favoritos, ademas de los limites iniciales
Verde/amarillo=tierra Verde=tierra (superior e inferior)

e Sin desconfiguracion de limites cuando se desconecta de la fuente
de alimentacion

PS: Senal de cada cable (en caso del motor Boris 35 MEL-RJ) o Componentes de calidad para asegurar un desempefio confiable.

(Azul) LineaAserial (RS485/RS232)
(Amarillo) Abajo }

(Verde) Stop pSefalde voltaje bajo
(Rojo) Arriba

(Negro) com

(Blanco)Linea B serial (RS485/RS$232)
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Presione “Subir” y mantenga Conecte el motor El motor realiza un “jog" Presione el botén “Subir” El motor realiza un “jog"
presionado por 3 segundos (sin soltar “subir”) (soltamos “subir”) de nuevo por 1 segundo y la vinculacion finaliza
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El motor realiza un “jog”
y la programacion finaliza

El motor realiza un ciclo

Presione el botén de programacion (((-))) Presione el botén “Subir”

del motor por 1 seg.
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Presione el botén “Parar”y El motor realiza un “jog"
mantenga presionado por 5 segundos El motor realiza un “jog" Presione el botén “Bajar” y la direccién habrd cambiado

3. Configuracion de la posicion de los limites

A. Hasta un maximo de 6 limites de posiciones pueden ser configuradas; Las posiciones

mas lejanas seran identificadas como SUPERIOR e INFERIOR; Las 4 posiciones restantes ¥ = Tercera posicion limite
seran llamadas posiciones intermedias (favoritas)

B. Cuando el limite superior se configura (ilustracion de la derecha), todas las demas posiciones
deben ser configuradas por debajo de esa posicién; También, cuando el limite de posicién inferior
es configurado primero, toda las demas posiciones deben ser programadas por encima de esta
posicion. J Tercera posicion limite
C. Cada limite de posicion puede ser configurado como favorito o eliminado por separado (La primer
posicién limite puede ser configurada, pero no puede ser eliminada por separado. Solamente puede

ser eliminada cuando se borra toda la memoria)

D. El motor se detendréa en el siguiente limite de posicién cuando un botén de mando se haya presionado
(arriba, abajo). Cuando éste alcance el limite superior, el botén “arriba” no funcionard mas; cuando V —— Tercera posicion limite
se alcance el limite inferior, el botén “abajo” no funcionara mas.

E. Presionando el botén “ARRIBA/ABAJO” dos veces rapidamente, el motor ira directamente a la

posicién limite SUPERIOR / INFERIOR sin detenerse en una posicion favorita configurada

Primer posicién limite (Posicién superior)

Todas las demas posiciones

pueden ser configuradas por

debajo de la primer posicién
limite

Segunda posicién limite
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Presione botén "PROG" del El motor realizard un “jog” una Presione el botdn “Subir” para ajustar el motor Presione botén “PROG” El motor realizard un “JOG"
transmisor programado por vez que entra al modo de hasta la posicién deseada como primer Iimite por 1 segundo para y la configuracién del
1 segundo. programacion superior; O presione botén “Bajar” hasta el limite serd finalizada

P X < mantener la posiciéon
limite deseado para configurar la posicién

inferior como el primer limite.



(Sf no se realiza alguna accién dentro de 30 segundos, el motor saldré automaticamente del mo

Mover el motor a la posicién
deseada y después presionar
PARAR

Presione botén “PROG" por
1 segundo

El motor realiza un “jog"
confirmando modo de
configuracion

Presione botén “PROG" para
mantener la posicién limite
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El motor realiza un “Jog"y la
configuracion del Iimite habra
finalizado
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Mover el motor cerca Presione botén "PROG"
de la posicién deseada  por 1 segundo

El motor realiza un “Jog”

confirmando modo de configuracién PPARAR”
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Ajustar la posicién
deseada y presionar botén

El motor realiza un “Jog"y la
configuracién del limite habra
finalizado

Presione botén “PROG" para
mantener la posicion limite

(Los limites iniciales no pueden ser eliminad
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El motor realizard nuevamente

un “Jog" confirmando que el imite ha
sido eliminado

Presione botén "PROG”"
por 7 segundos

Mover el motor al limite de
posicién que se desea eliminar

El motor realizara un “jog"
confirmando modo de configuracion

vimiento continuo y/o puntual (paso a paso

Presione el botén “PARAR"

El motor realiza un “JOG" para
confirmar la conversién
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Presione el botén "PARAR” del El motor realizard un JOG”
transmisor programado por 5 segundos

Transmisor/Canal

El motor realiza un“JOG"y la

Presione el botén “SUBIR "del nuevo o L
programacion habré finalizado

transmisor

Presione el botén “PARAR" del
transmisor programado por 5 segundos

10. Elimin

Presione el botén “PARAR” del El motor realiza un “JOG"y se habra
transmisor programado por 5 segundos 1 segundo. eliminado el canal
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Presione el botén “PROG" por

El motor realizard un “JOG”
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Presione el boton “PARAR” del El motor realizara un Presione el botén “PROG" de El motor realizarad un “JOG" otor realiz X 10Gs .
) P y todas las memorias habran
transmisor programado por 5 segundos jlolc 7 a 10 segundos en 1 segundo sido eliminadas
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Doble movimiento de confirmacién
del motor en el segundo 7.

Movimiento de confirmacién del
motor en el segundo 1.

Presione el botén programacion 7 segundos.

Problemas y soluciones

Causa

Descripcion

Después de conectar a la fuente de A. Conexién a voltaje equivocado A. Cambie la fuente de alimentacién por la indicada

1 alimentacién, el motor no funciona o gira B. Sobrecarga de peso B. Cambiar por un motor de un torque mayor
lentamente C. Incorrecta instalacion lleva al motor a atascarse C. revisar los componentes y la instalacion
A. El motor ha excedido sus limite de temperatura A. Dejar 1 hora para el enfriamiento del motory _,' F
2 El motor se detiene mientras esta trabajando  B. El motor fue desconectado de du fuentede  volvera a funcionar —
alimentacién B. Conectar a la fuente de alimentacién ZAMEBLINDS



