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RECOMMANDATIONS GÉNÉRALES : SÉCURITÉ - INSTALLATION - UTILISATION
(instructions originales en italien)

INSTRUCTIONS D’INSTALLATION
• Avant d’installer la motorisation, contrôler que tous les organes méca-

niques sont en bon état, qu’ils sont correctement équilibrés et qu’au-
cun obstacle n’empêche le bon actionnement de l’automatisme

• Si la porte à automatiser est équipé d’une porte piétonne, préparer 
l’installation avec un système de contrôle qui désactive le fonctionne-
ment du moteur lorsque la porte piétonne est ouverte

• S’assurer que les éléments de commande sont bien à l’écart des or-
ganes en mouvement tout en restant directement visibles.

• Sous réserve de l’utilisation d’un sélecteur, les éléments de commande 
doivent être installés à une hauteur minimale de 1,5 m et ne doivent 
pas être accessibles

• En cas de mouvement d’ouverture contrôlé par un système anti-incen-
die, s’assurer de la fermeture des éventuelles fenêtres de plus de 200 
mm par les éléments de commande

• Prévenir et éviter toute possibilité de coincement entre les parties en 
mouvement et les parties fixes durant les manœuvres

• Apposer de façon fixe et définitive l’étiquette concernant la manœuvre 
manuelle près de l’élément qui la permet

• Après l’installation de la motorisation s’assurer que le mécanisme, le 
système de protection et toute manœuvre manuelle fonctionnent cor-
rectement

–––  PHASE 1  –––
ATTENTION - Instructions importantes pour la sécurité. Il est im-
portant de suivre toutes les instructions fournies étant donné 
qu’une installation incorrecte est susceptible de provoquer des 
dommages graves
ATTENTION - Instructions importantes pour la sécurité. Pour la sé-
curité des personnes, il est important de suivre ces instructions. 
Conserver ces instructions
• Avant de commencer l’installation, vérifier les « Caractéristiques tech-

niques du produit » en s’assurant notamment qu’il est bien adapté à 
l’automatisation de votre pièce guidée. Dans le cas contraire, NE PAS 
procéder à l’installation

• Le produit ne peut pas être utilisé avant d’avoir effectué la mise en ser-
vice comme l’explique le chapitre « Essai et mise en service »

ATTENTION - Conformément à la législation européenne actuelle, 
la réalisation d’un automatisme implique le respect des normes 
harmonisées prévues par la Directive Machines en vigueur, qui 
permettent de déclarer la conformité présumée de l’automatisme. 
De ce fait, toutes les opérations de branchement au secteur élec-
trique, d’essai, de mise en service et de maintenance du produit 
doivent être effectuées exclusivement par un technicien qualifié 
et compétent !
• Avant l’installation du produit, s’assurer que tout le matériel à utiliser 

est en excellent état et adapté à l’usage prévu
• Le produit ne peut être utilisé par des personnes (y compris des en-

fants) dont les capacités physiques, sensorielles ou mentales sont limi-
tées, ou ne disposant pas de l’expérience ou des connaissances né-
cessaires

• Les enfants ne doivent pas jouer avec l’appareil
• Ne pas laisser les enfants jouer avec les dispositifs de commande du 

produit. Conserver les télécommandes hors de la portée des enfants
ATTENTION - Afin d’éviter tout danger dû au réarmement accidentel du 
disjoncteur, cet appareil ne doit pas être alimenté par le biais d’un disposi-
tif de manœuvre externe, par ex : temporisateur, ou bien être connecté à 
un circuit régulièrement alimenté ou déconnecté par la ligne
• Sur le réseau d’alimentation de l’installation, prévoir un disjoncteur 

(vendu séparément) ayant un écart d’ouverture entre les contacts qui 
garantisse la coupure complète du courant électrique dans les condi-
tions prévues pour la catégorie de surtension III

• Pendant l’installation, manipuler le produit avec soin en évitant tout 
écrasement, choc, chute ou contact avec des liquides de quelque na-
ture que ce soit. Ne pas positionner le produit près de sources de 
chaleur, ni l’exposer à des flammes nues. Toutes ces actions peuvent 
l’endommager et créer des dysfonctionnements ou des situations de 
danger. Le cas échéant, suspendre immédiatement l’installation et 
s’adresser au service après-vente

• Le fabricant décline toute responsabilité en cas de dommages patri-
moniaux causés à des biens ou à des personnes dérivant du non-res-
pect des instructions de montage. Dans ces cas, la garantie pour dé-
fauts matériels est exclue

• Le niveau de pression acoustique d’émission pondérée A est inférieur 
à 70 dB(A)

• Le nettoyage et la maintenance qui doivent être effectués par l’utilisa-
teur ne doivent pas être confiés à des enfants sans surveillance

• Avant toute intervention (maintenance, nettoyage), il faut toujours dé-
brancher le produit du secteur

• Contrôler fréquemment l’installation, en particulier les câbles, les res-
sorts et les supports pour repérer d’éventuels déséquilibrages et 
signes d’usure ou dommages. Ne pas utiliser l’installation en cas de 
réparations ou de réglages nécessaires étant donné qu’une panne ou 
un mauvais équilibrage de l’automatisme peut provoquer des bles-
sures

• Les matériaux d’emballage du produit doivent être mis au rebut dans 
le plein respect des normes locales en vigueur

• Éloigner les personnes de l’automatisme lors de son actionnement au 
moyen des éléments de commande

• Durant cette opération, contrôler l’automatisme et s’assurer que les 
personnes restent bien à une distance de sécurité jusqu’à la fin de la 
manœuvre

• Ne pas activer le produit lorsque des personnes effectuent des travaux 
sur l’automatisme ; débrancher l’alimentation électrique avant de per-
mettre la réalisation de ces travaux
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CONNAISSANCE DU PRODUIT ET PRÉPARATION À L’INSTALLATION

–––  PHASE 2  –––

2.1 - DESCRIPTION DU PRODUIT ET APPLICATION

L’ensemble des dispositifs et des accessoires cités dans ce manuel (cer-
tains en option et non présents dans le kit), forment le système d’auto-
matisation appelé « ALTO », destiné à un portail ou à une porte, à 1 ou 2 
battants. Toute autre utilisation que celle décrite et dans des condi-
tions ambiantes différentes de celles indiquées dans ce guide doit 
être considérée comme impropre et interdite !
La partie principale de l’automatisme est composée d’un ou de deux 
opérateurs électromécaniques (suivant le nombre de vantaux à automa-
tiser) munis chacun d’un moteur en courant continu et d’un réducteur 
épicycloïdal. Les opérateurs ont un bras articulé dont la longueur peut 
être raccourcie lors de l’installation quand il y a, à côté de l’opérateur, un 
obstacle fixe (mur, pilier ou autre) qui empêche la rotation complète du 
bras et donc, l’ouverture maximum du vantail.
Le ALTO100C est équipé d’une logique de commande qui alimente et 
gère le fonctionnement de tous les dispositifs connectés. La logique 
de commande implémente la technologie « ECSBus » qui permet de 
connecter et faire communiquer entre eux plusieurs dispositifs, en utili-
sant un seul câble bus avec 2 conducteurs électriques à l’intérieur. La 
logique de commande contient un récepteur radio pour la réception des 
commandes envoyées par l’utilisateur à l’aide de l’émetteur ECCO5.... 
Le système peut mémoriser jusqu’à 256 émetteurs (si ceux-ci ont été 
mémorisés en « Mode I ») et jusqu’à 6 paires de photocellules PH200.
L’automatisme peut être alimenté par le secteur électrique fixe (230 V) ou, 
en alternative, par le système photovoltaïque SOLEKIT. S’il est alimenté 
par le secteur, on peut installer dans la logique de commande une batterie 
de secours (mod. PR200, accessoire en option) pour pouvoir effectuer 
certaines manœuvres d’urgence dans les heures successives à l’éven-
tuelle coupure du courant (interruption du courant électrique). Durant la 
coupure de courant, ou à tout autre moment, on peut bouger manuelle-
ment les vantaux du portail, en débrayant l’opérateur avec la clé.

2.2 - DISPOSITIFS ET ACCESSOIRES NÉCESSAIRES 
POUR LA RÉALISATION D’UNE INSTALLATION 
COMPLÈTE

La fig. 1 montre tous les dispositifs et les accessoires nécessaires pour la 
réalisation d’une installation complète, comme celle illustrée fig. 4.

[a] - Opérateur électromécanique (ALTO100C) avec logique de com-
mande
[b] - Opérateur électromécanique (ALTO100M) sans logique de com-
mande
[c] - Bras courbes + bras avec perforations
[d] - Pattes avant (pour la fixation des opérateurs au portail)
[e] - Supports arrière (pour fixer les opérateurs au mur)
[f] - Clés pour le débrayage manuel des opérateurs
[g] - Paire de photocellules PH200 (version murale)
[h] - Émetteur portable mod. ECCO5...
[i] - Indicateur clignotant FL200
[l] - Petites pièces métalliques (vis, rondelles, coude pour bras)
[m] - Batterie tampon PR200

Avertissement ! - Certains dispositifs et accessoires cités sont en 
option et peuvent ne pas se trouver dans le kit (consulter le cata-
logue des produits de la gamme Nice Home).

[a]

[c]

[b] [e]

[d]

[h]

[l]

[g] [m] [i]

[f]

1

Notes importantes pour la consultation du guide

o Dans ce manuel, les mots « système ALTO » se réfèrent à l’ensemble de tous les dispositifs qui forment l’automatisme.
o Ce manuel décrit comment réaliser une automatisation complète comme celle montrée dans l’exemple de fig. 4. 

Certains dispositifs et accessoires indiqués dans le manuel sont en option et peuvent ne pas se trouver dans le 
kit. Pour une vue d’ensemble, consulter le catalogue des produits de la gamme Nice Home, ou visiter le site www.
niceforyou.com.

o Dans la première partie du guide (jusqu’au chapitre 10) tous les points sont traités dans l’ordre dans lequel ils doi-
vent être exécutés. Par conséquent, pour faciliter l’installation et la programmation, et pour protéger la sécurité des 
personnes, il est conseillé de lire d’abord le guide, pour comprendre le travail à faire, puis exécuter le travail après 
la lecture, en réalisant toutes les activités dans l’ordre dans lequel elles sont décrites.
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CONTRÔLES ET TRAVAUX PRÉLIMINAIRES
À L’INSTALLATION

3.1 - VÉRIFIER QUE LE PORTAIL À AUTOMATISER ET LE 
CONTEXTE SONT COMPATIBLES

• Vérifier que la structure mécanique du portail est adaptée à l’automa-
tisation et conforme aux normes locales en vigueur. Pour le contrôle, 
lire les données techniques figurant sur l’étiquette du portail. Avertis-
sement - Le système « ALTO » ne peut pas automatiser un portail qui 
n’est pas déjà en état de fonctionner et sûr ; de plus, il ne peut pas 
résoudre les défauts causés par une installation erronée du portail ou 
une maintenance incorrecte.

• Vérifier que les vantaux du portail bougent de manière fluide et linéaire, 
en effectuant le test suivant : bouger manuellement les vantaux dans 
les deux sens et s’assurer que le mouvement se produit avec le même 
frottement sur chaque point de la course (il ne doit pas y avoir de points 
demandant un effort diversifié).

• Contrôler que les vantaux du portail sont parfaitement équilibrés en 
effectuant le test suivant : porter manuellement les vantaux dans une 
position quelconque ; lâcher le vantail et vérifier si les vantaux restent à 
l’arrêt.

• Si un obstacle fixe est présent dans la zone près du pilier (celle où sera 
installé l’opérateur), il est important de vérifier s’il permettra ou pas la 
rotation complète du bras et, donc quelle sera l’ouverture maximum du 
vantail. Pour cette vérification lire le point 5 du paragraphe 3.2.

• À proximité du pilier où sera installé l’opérateur, vérifier que l’espace est 
suffisant pour effectuer la manœuvre manuelle de débrayage.

• Vérifier que les surfaces choisies pour l’installation des dispositifs sont 
solides et peuvent garantir une fixation stable.

• Vérifier que chaque dispositif à installer se trouve dans une position pro-

tégée, à l’abri des chocs accidentels.
• Vérifier que les butées de fin de course au sol (non fournies) on bien été 

montées en ouverture et en fermeture.

3.2 - VÉRIFIER LES LIMITES D’APPLICATION DU PRODUIT

1 - Adéquation du produit à l’automatisation du portail. Pour cette 
vérification utiliser le Graphique 1 de la façon suivante :

 a) - mesurer la largeur du vantail du portail et en déterminer le poids.
 b) - reporter ces deux valeurs dans le Graphique 1 et vérifier dans 

quelle zone tombe le point où elles se croisent :
 • si le point tombe dans la zone « A » = il est possible d’automa-

tiser le portail en utilisant le bras aussi bien de longueur standard (tel 
qu’il sort d’usine) que de longueur réduite (la longueur du bras sera 
établie durant la phase préliminaire à l’installation - paragraphe 3.4) ;

 • si le point tombe dans la zone « B » = il est possible d’automati-
ser le portail en utilisant exclusivement le bras de longueur standard ;

 • si le point tombe dans la zone « C » = il n’est pas possible d’uti-
liser le produit pour automatiser le portail.

2 - Hauteur maximum du vantail. Le système « ALTO » peut automati-
ser des vantaux mesurant jusqu’à 200 cm de hauteur.

3 - Largeur maximum du vantail. Le système « ALTO » peut automatiser 
des vantaux mesurant jusqu’à 160 cm de largeur (voir le Graphique 1).

4 - Poids maximum du vantail. Le poids maximum du vantail est lié à 
sa longueur. Pour connaître le poids maximum autorisé avec le sys-
tème « ALTO », procéder de la façon suivante :

 a) - mesurer la largeur du vantail du portail et reporter la valeur dans le 
Graphique 1. Partant de la valeur, tracer une ligne verticale, jusqu’à 
l’intersection des deux lignes pointillées.

 b) - De chaque point d’intersection, tracer une ligne horizontale, 
jusqu’à la visualisation des deux poids maximums autorisés (suivant 
la longueur du bras où sera installé l’opérateur : avec un bras de lon-
gueur standard, le poids peut varier entre 110 et 180 kg ; avec un 
bras de longueur réduite, le poids peut varier entre 100 et 150 kg).

5 - Valeurs d’encombrement de l’opérateur. Suivant les mesures 
indiquées dans la fig. 2, vérifier sur le vantail et sur le pilier du portail si 
l’espace disponible est suffisant pour pouvoir installer l’opérateur. En 
particulier vérifier les éléments suivants :

 • la largeur du pilier doit être supérieure à 80 mm (fig. 2). Attention ! 
– une mesure inférieure ne permettrait pas l’installation de l’opérateur.

 • la distance entre le bord du pilier (celui près du gond) et un obstacle 
fixe éventuellement présent à côté du pilier, doit être supérieure à 120 
mm (fig. 2). Attention ! – une mesure inférieure ne permettrait pas 
l’installation de l’opérateur.

6 - Orientation de l’opérateur. Il est interdit d’installer l’opérateur en 
position retournée (voir la fig. 3).

7 - Angle d’ouverture maximum du vantail. Si le bras de l’opérateur 
est installé dans la longueur standard d’usine, on obtient une ouver-
ture du vantail jusqu’à 110°. Si par contre la longueur du bras est 
réduite, on obtient une ouverture du vantail jusqu’à 90°. La longueur 
du bras sera établie durant la phase préliminaire à l’installation - para-
graphe 3.4.

8 - Butées mécaniques de fin de course. Les opérateurs du système 
« ALTO » ne comprennent pas les systèmes mécaniques de fin de 
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GRAPHIQUE 1 (réf. au paragraphe 3.2)
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course du vantail, en fermeture et en ouverture. Par conséquent, 
pour pouvoir installer le système « ALTO » il faudra installer au sol 
des butées auxiliaires en fermeture et en ouverture (ces butées ne 
sont pas présentes dans le kit et ne font pas partie des produits de la 
gamme Nice Home).

9 - Durabilité du produit. La durabilité est la vie économique moyen ne 
du produit. La valeur de durabilité est fortement influencée par l’indice 
de charge de travail des manœuvres, c’est-à-dire la somme de tous 
les facteurs qui concourent à l’usure du produit ; ces facteurs sont 
indiqués dans le Tableau 1. Il est conseillé d’évaluer la durabilité de 
l’automatisme après l’avoir mis en service, en effectuant le calcul sui-
vant :

 01. Dans le Tableau 1, identifier les valeurs de « Longueur vantail » et 
« Poids vantail » relatives au portail à automatiser et noter l’« Indice de 
charge de travail » correspondant, en faisant attention à la longueur 
du bras avec lequel l’opérateur a été installé. Si d’autres éléments de 
fatigue de la manœuvre sont présents, chercher dans le Tableau 1 
les valeurs appropriées pour ces éléments et les additionner à celle 
trouvée précédemment.

 Exemple : • « longueur vantail » = 1,5 m ; « poids vantail » = 92 kg ; 
« longueur bras » = standard ; et par conséquent, indice de charge 
de travail = 55 %.

 Présence d’éléments de fatigue de la manœuvre : • « température 
ambiante... » = Non ; « vantail plein » = Oui ; «  longueur bras » = 
standard ; et par conséquent, indice de charge de travail = 15 %. 
« installation dans une zone venteuse » = Oui ; « longueur bras » = 
standard ; et par conséquent, indice de charge de travail = 15 %. 
• INDICE TOTAL : 55 % + 15 % + 15 % = 85 %.

 02. Dans le Graphique 2, reporter la valeur totale de charge de travail 
venant d’être trouvée (dans l’exemple = 85 %) et tracer à partir de ce 
point une ligne verticale, jusqu’à l’intersection avec la courbe dans le 
graphique. Puis, à partir du point d’intersection, tracer une ligne hori-
zontale jusqu’à l’axe vertical du graphique. La valeur trouvée (nombre 
de cycles de manœuvres) représente la durabilité estimée du produit.

 Exemple : indice de charge de travail total = 85 %. Celui-ci, sur le 
Graphique 1, correspond à environ 51.000 cycles de manœuvres (= 
durabilité du produit).

 Les valeurs de durabilité indiquées dans le graphique, s’obtiennent 
uniquement en respectant rigoureusement le plan de maintenance 
reporté dans le paragraphe 10.1. L’estimation de durabilité est effec-
tuée en usine, sur la base des calculs de projet et des résultats d’es-
sais effectués sur les prototypes. Par conséquent, s’agissant d’une 
estimation, elle ne constitue en aucun cas une garantie de la durée 
effective du produit.

3.3 - EFFECTUER LES TRAVAUX AVANT L’INSTALLATION

3.3.1 - Procurer les outils et les matériaux pour le travail
Avant de commencer le travail, procurer tous les outils et les matériaux 
indispensables pour la réalisation du travail. Vérifier que ces derniers sont 
en bonnes conditions et conformes à ce qui est prévu dans les normes 
locales sur la sécurité.

3.3.2 - Établir la position des dispositifs dans l’installation
Pour établir la position dans laquelle sera installé chaque dispositif prévu 
dans l’installation, s’inspirer de la fig.4. Cette figure illustre une installation 
réalisée avec les composants présents dans le kit plus d’autres disposi-
tifs et accessoires en option. Dans la figure, les différents dispositifs sont 
positionnés suivant un schéma idéal. Les dispositifs utilisés sont :

a - Opérateur électromécanique avec logique de commande ALTO100C
b - Opérateur électromécanique sans logique de commande ALTO100M
c - Paire de photocellules PH200 (version murale)
d - Indicateur clignotant FL200
e - Butées de fin de course en Ouverture (elles ne font pas partie des 

produits de la gamme Nice Home ; elles peuvent être également 
constituées d’obstacles « naturels » comme, par exemple, un mur, le 
bord d’une plate-bande, etc.)

f - Butée de fin de course en Fermeture (elle ne fait pas partie des pro-
duits de la gamme Nice Home)

En particulier, dans le choix de la position de chaque dispositif, respecter 
les avertissements suivants :

• Opérateurs – l’opérateur avec la logique de commande doit être posi-
tionné sur le vantail qui se trouve le plus près de la zone d’où provient 
l’alimentation électrique.

• Photocellules PH200 – les deux photocellules (TX et RX) doivent être 
positionnées : a) à une hauteur de 40-60 cm du sol ; b) sur les côtés 
de la zone à protéger ; c) à l’extérieur du portail, c’est-à-dire vers la voie 
pu blique ; d) au ras du portail (à 15 cm maximum de ce dernier) ; e) la 
photocellule TX (émetteur) doit être alignée avec la RX (récepteur), avec 
une tolérance maximum de 5°.

• Indicateur clignotant FL200 – il doit être positionné à proximité du 
portail ; de plus, il doit être facilement visible de n’importe quel point 
d’accès au portail. Note – le dispositif peut être fixé sur une surface 
horizontale ou verticale.

• Autres dispositifs de commande de type fixe – ils doivent être posi-
tionnés en vue de l’automatisme mais loin de ses parties en mouvement 
et à une hauteur minimum d’1,5 m par rapport au sol ; de plus ils ne 
doivent pas être accessibles aux personnes étrangères.

3.3.3 - Établir le parcours des câbles de connexion
Pour établir le parcours de chaque câble de connexion et donc pouvoir 
creuser les tranchées et les saignées pour poser les conduits de protec-
tion des câbles, il faut considérer les contraintes suivantes :
a) les points prévus pour l’installation des dispositifs (lire le para-

graphe 3.3.2) ;
b) la connexion prévue entre tous les dispositifs et les bornes 

concernées (voir la fig. 26) ;
c) la technologie « ECSBus ». Cette technologie permet de connecter et 

faire communiquer entre eux plusieurs dispositifs (y compris la logique 
de commande à travers la borne BUS), en utilisant un câble unique 
composé de 2 conducteurs électriques à l’intérieur (sur lesquels tran-
sitent à la fois l’alimentation électrique et la communication des don-
nées). À ce câble, on ne peut connecter que les dispositifs de la gamme 
Nice Home compatibles avec le protocole ECSBus : par exemple, les 
photocellules, les dispositifs de sécurité, les touches de commande, les 
voyants de signalisation etc. (pour tout renseignement sur les dispositifs 
compatibles, consulter le catalogue de la gamme Nice Home ou visiter 
le site www.niceforyou.com). La technologie « ECSBus » offre la pos-
sibilité d’utiliser différents schémas pour connecter les dispositifs entre 
eux. Certains exemples sont illustrés dans la fig. 5.

GRAPHIQUE 2 (réf. au paragraphe 3.2)
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TABLEAU 1 - Indices de charge de travail (réf. paragraphe 3.2 - 9)

Indice de charge de travail
 bras longueur STANDARD  bras longueur RÉDUITE

< 1,2 m

1,2 - 1,6 m

1a - Longueur vantail 1b - Poids vantail

2 -  Température ambiante : supérieure à 40°C / inférieure à 0°C / 
humidité supérieure à 80 %

3 - Vantail plein
4 - Installation dans une zone venteuse

> 100 kg
< 100 kg
> 80 kg
< 80 kg

55%
30%
55%
40%

65%
50%
65%
50%

15%

15%
15%

15%

10%
10%
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5 Connexion
en « cascade »

Connexion
en « étoile »

Connexion
« mixte »

TABLEAU 2 - Caractéristiques des câbles électriques (réf. à la fig. 6 et au paragraphe 3.3.4)

Connexion Type de câble (section minimum) Longueur max. autorisée

A - Ligne électrique d’alimentation Câble 3 x 1,5 mm² (note 1) 30 m (note 2)

B - Sortie clignotant FLASH Câble 2 x 0,5 mm²  20 m

C - Antenne radio Câble blindé type RG58 20 m (longueur conseillée : moins de 5 m)

D - Entrée/Sortie BUS (note 4) Câble 2 x 0,5 mm²  20 m (note 3)

E - Entrée STOP Câble 2 x 0,5 mm²  20 m (note 3)

F - Entrée SbS Câble 2 x 0,5 mm²  20 m (note 3)

G - Sortie moteur sans logique de com. Câble 3 x 1 mm²  10 m

Note 1 - Diamètre extérieur du câble : 11 mm maximum.
Note 2 - Il est possible d’utiliser un câble d’alimentation de longueur supérieure à 30 m à condition que les conducteurs aient une section supéri-
eure (par exemple 3 x 2,5 mm²) - et que la mise à la terre soit prévue près de l’automatisme.

Note 3 - Pour ces connexions (D, E, F) il est possible d’utiliser aussi un câble unique avec plusieurs conducteurs internes. cela permet de regrou-
per plusieurs connexions : par exemple, les entrées STOP et SbS peuvent être connectées au dispositif accessoire avec un câble de 4 x 0,5 mm².

Note 4 - Pour plus de détail sur la technologie « ECSBus » lire le paragraphe 3.3.3.

AVERTISSEMENT ! – Chaque câble doit être adapté au type d’environnement dans lequel il sera installé : par exemple, pour 
l’intérieur nous conseillons des câbles type H03VV-F et pour l’extérieur, des câbles type H07RN-F.
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Après avoir considéré les points a, b, c, observer la fig. 6 et dessiner 
sur une feuille de papier un schéma similaire en l’adaptant aux exigences 
spécifiques de votre installation. Ce schéma servira à guider l’exécution 
des tranchées et des saignées pour les conduits de protection ainsi qu’à 
faire une liste complète des câbles nécessaires.

3.3.4 - Choisir et dimensionner tous les câbles de connexion
Pour choisir la typologie des câbles et les couper à la longueur adé-
quate, consulter le Tableau 2 ; puis, en s’aidant du schéma dessiné pré-
cédemment (voir le paragraphe 3.3.3), effectuer les mesures sur place 
pour déterminer la longueur de chaque câble. Attention ! - Les différents 
câ bles ne doivent pas dépasser la longueur maximum indiquée dans le 
Tableau 2.
Câble d’alimentation – Le câble d’alimentation présent sur l’opéra-
teur ALTO100C sert à effectuer des connexions provisoires au secteur 
électrique (par exemple, pour effectuer la programmation et les essais 
de fonctionnement). Par contre, pour tester et mettre en service l’auto-
matisme, il faut le connecter de manière permanente à l’alimentation, en 
utilisant le câble spécifique décrit dans le Tableau 2. Prévoir donc ce 
câble dans l’installation.

3.3.5 - Réaliser les travaux pour préparer le lieu d’installation
Préparer le site à l’installation successive des dispositifs, en réalisant les 
travaux de préparation tels que, par exemple :
- creuser les tranchées et les saignées pour les conduits de protection 

des câbles électriques (en alternative, il est possible d’utiliser des gou-
lottes extérieures) ;

- poser les conduits de protection et les fixer dans les tranchées et sai-
gnées ;

- faire passer des câbles dans les conduits de protection. Attention ! - 
Dans cette phase, n’effectuer aucun type de branchement élec-
trique.

- etc.

Avertissements :
• Les tubes ou les conduits ont pour fonction de protéger les câbles élec-

triques contre les chocs et les ruptures accidentelles.
• Positionner les extrémités des conduits à proximité des points où est 

prévue la fixation des dispositifs.
• Durant la pose des conduits, tenir compte du fait qu’à cause d’éven-

tuels dépôts d’eau dans les puits de dérivation, les conduits peuvent 
créer des phénomènes de condensation à l’intérieur de la logique qui 
risquent d’endommager les circuits électroniques.

3.4 - TRÈS IMPORTANT !
 DÉTERMINER LA PROCÉDURE D’INSTALLATION À 

UTILISER (avec bras de longueur standard ou avec 
bras de longueur réduite)

REMARQUE IMPORTANTE – Le bras de l’opérateur peut être rac-
courci par rapport à la longueur standard dans laquelle il est four-
ni. Une longueur inférieure est nécessaire quand il y a, à côté du 
pilier (où sera installé l’opérateur), un obstacle fixe (mur, poteau, 
etc.) qui empêche le mouvement complet du bras. Par consé-
quent, avant de commencer l’installation il faut effectuer la procé-
dure suivante pour comprendre quelle procédure utiliser entre la 
4.1 et la 4.2 (cette dernière prévoit le raccourcissement du bras).

Avertissement - Une installation incorrecte peut causer de graves 
blessures aux personnes qui effectuent le travail et à celles qui 
utiliseront le produit.

• Avant de commencer le travail, enle-
ver le couvercle de protection sur le 
dessus du moteur (figure à droite).

01. Assembler les composants qui 
forment le bras de l’opérateur.

a) - Se référer à la fig. 7, sans tou-
tefois insérer la bague d’arrêt 
benzing (fig. 8); elle sera insérée 
à un autre moment. Attention ! 
- positionner le coude du bras 
de manière qu’il soit courbé vers 
le vantail du portail (fig. 9) quand 
l’opérateur sera installé.

02. Déterminer à quelle hauteur fixer l’opérateur sur le pilier par 
rapport au sol.

a) - Appuyer l’opérateur contre le pilier et le positionner de manière que 
la patte (celle qui fixe le bras au vantail) résulte dans la partie haute 
du vantail, dans une zone robuste comme, par exemple, le cadre 
porteur (fig. 10). Si l’on décide d’utiliser d’autres zones robustes du 

9

8

7

10

m
in

im
um

 4
0 

cm



7 – Français

Fr
an

ça
is

A
B A

B

11

A

0mm 50 100 150 200 250

300

250

200

150

100

50

110° 105° 100° 95° 90°

BB = 145

GRAPHIQUE 3 (réf. au paragraphe 3.4) EXEMPLE  : si l’on souhaite un angle 
d’ouverture maximum de 105° et si sur 
le pilier du portail on mesure une distan-
ce B de 145 mm, la distance A peut 
être choisie entre l’une des valeurs qui 
vont de 125 à 150 mm ou de 185 à 210 
mm. Dans tous les cas, il est conseillé de 
choisir la valeur minimale.
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vantail pour fixer la patte du bras, il est important de vérifier que la 
distance de la partie basse de l’opérateur par rapport au sol soit d’au 
moins 40 cm.

 Avertissement – il est interdit de monter l’opérateur en position 
retournée (voir la fig. 3).

b) - En maintenant l’opérateur dans cette position, contrôler qu’il est de 
niveau et avec un crayon de bois, tracer sur le pilier une ligne passant 
le long du bord supérieur de la patte pour la fixation de l’opérateur au 
pilier. Ensuite, retirer l’opérateur.

03. Déterminer l’angle d’ouverture maximum désiré pour le vantail.
a) - Porter le vantail dans la position d’ouverture maximum désirée (ne 

pas dépasser 110°) et bloquer le vantail avec une butée au sol, 
fixée de manière provisoire. Attention ! – Pour le fonctionnement 
correct de l’automatisme il faut installer des butées méca-
niques, au sol et au mur, positionnées sur les points d’Ouver-
ture et de Fermeture maximums du vantail. Ces butées ne se 
trouvent pas dans l’emballage et ne font pas partie des produits de 
la gamme Nice Home.

b) - Mesurer l’angle d’ouverture du vantail.

04. Calculer la distance « A » (fig. 11), c’est-à-dire la distance hori-
zontale entre le gond du vantail et le point sur le pilier où devra être 
positionné l’axe vertical de l’opérateur.

a) - Sur le Graphique 3 identifier la ligne correspondant à la valeur de 
l’angle d’ouverture maximum que l’on vient de mesurer.

b) - Sur le pilier, mesurer la distance B (fig. 11), c’est-à-dire la distance 
entre le point de rotation du vantail (centre du gond) et la surface du 
pilier sur lequel sera fixé l’opérateur.

c) - Sur le Graphique 3 reporter sur l’axe horizontal la valeur de la dis-
tance B trouvée et tracer, à partir de ce point, une ligne verticale 
jusqu’à ce qu’elle croise la ligne avec votre angle d’ouverture du van-
tail (voir l’exemple dans le graphique).

d Sur le Graphique 3 tracer une ligne horizontale passant par chacun 
des points d’intersection qui se sont créés entre la ligne verticale tra-
cée auparavant et la ligne avec votre angle d’ouverture maximum du 

vantail.
 Ensuite, sur l’axe verticale lire toutes les valeurs de « A » y com-

pris entre les lignes horizontales tracées (voir l’exemple dans le gra-
phique) et choisir parmi celles-ci une valeur si possible minimum. 
Cette valeur est la distance A cherchée.

e) - Sur le pilier, reporter la distance « A » choisie et tracer, au même 
niveau, une ligne verticale (fig. 11). La ligne doit croiser l’horizontale 
déjà présente ; ensemble, ces lignes serviront de référence pour fixer 
ensuite l’opérateur.

f) - Pour finir, débrayer l’opérateur en se référant au chapitre « Bloquer 
ou débrayer manuellement l’opérateur » présent dans le « Guide de 
l’utilisateur ».

05. Déterminer la procédure à suivre pour compléter l’installation 
de l’opérateur.

ATTENTION, TRÈS IMPORTANT !

À ce point, si à côté du pilier se trouve un mur, un poteau 
ou un autre élément fixe, pour comprendre si cet élément 
pourra gêner ou pas la rotation complète du bras, mesurer 
la distance E (fig. 12), c’est-à-dire la distance entre la ligne 
verticale tracée d’abord sur le pilier et le point le plus près 
de l’obstacle. Puis,

- si la distance E est une valeur comprise entre 80 mm 
(minimum) et 299 mm (maximum), continuer l’installation 
avec la procédure 4.1B (cette procédure prévoit le rac-
courcissement du bras) ;

- se la distance E est une valeur égale ou supérieure à 300 
mm, continuer l’installation avec la procédure 4.1A (cette 
procédure prévoit la longueur standard (d’usine) du bras).

EE
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Attention ! • Toutes les opérations d’installation 
et de connexion doivent être faites avec l’auto-
matisme débranché de l’alimentation électrique ; 
si la batterie tampon PR200 est présente il faut la 
déconnecter. • Une installation erronée peut cau-
ser de graves blessures aux personnes.

–––  PHASE 4  –––
INSTALLATION DES OPÉRATEURS

ALTO100C / ALTO100M

4.1A - INSTALLATION AVEC BRAS DE LONGUEUR STAN-
DARD

ATTENTION ! - La procédure qui suit est alternative 
à la procédure 4.1B. Pour comprendre la quel le des 
deux utiliser, lire les instructions figurant dans le 
paragraphe 3.4.

IMPORTANT !
Cette procédure illustre l’installation de l’opérateur ALTO100C. Les 
mê mes instructions sont valables pour installer aussi l’opérateur 
ALTO100M, si le portail est à deux vantaux.

01. Fixer l’opérateur sur le pilier (fig. 13).
a) - Appuyer l’opérateur sur le pilier(*) en faisant correspondre l’axe ver-

tical médian avec la ligne verticale tracée précédemment sur le pilier 
(paragraphe 3.4). Aligner ensuite le bord supérieur de la patte arrière 
de l’opérateur avec la ligne horizontale tracée précédemment sur le 
pilier (paragraphe 3.4).

 Dans cette phase, contrôler que l’opérateur est parfaitement de 
niveau : un opérateur mal nivelé peut provoquer des problèmes de 
fonctionnement à l’automatisation.

 (*) Attention ! - Si la surface du pilier a une largeur comprise entre 80 
et 135 mm, avant de continuer l’installation, il faut tourner de 90° la 
patte arrière de fixation de l’opérateur. Suivre ensuite les instructions 
de la fig. 21.

b) - Marquer les points de fixation, percer la surface du pilier et introduire 
les chevilles ; fixer ensuite l’opérateur en utilisant des vis et des ron-
delles appropriées. Note - Les vis ne sont pas comprises dans le kit 
car leur typologie dépend du matériau et de l’épaisseur du pilier dans 
lequel elles doivent être vissées.

c) - Pour assurer la plus grande stabilité à l’opérateur il faut régler ses 
pieds arrière de manière qu’ils touchent le pilier. Ce réglage peut être 
fait après lorsqu’on enlèvera pour la première fois la logique de son 
logement (paragraphe 5.4).

02. Fixer le bras sur le vantail (fig. 13).
a) - Porter le vantail du portail dans la position de fermeture maximum, 

contre la butée de fin de course.
b) - Déployer le bras et l’approcher du vantail, en faisant appuyer sur ce 

dernier la patte de fixation. Ensuite, presser avec force le bras 
courbe contre le vantail (fig. 13-6a), jusqu’au déploiement 
complet des deux bras ; appliquer la force au point d’articula-
tion (coude). Attention ! - le déploiement complet ne s’effectue 
que lorsque le coude se bloque sur son propre fin de course.

d) - Contrôler que le bras de l’opérateur est de niveau (fig. 13-6b) et 
marquer avec un crayon le centre des perforations présentes sur la 
patte (fig. 13-7), pour permettre dans le futur un réglage précis de la 
fermeture du vantail.

e) - En maintenant la patte en contact avec le vantail (par exemple, avec 
une pince étau), essayer d’effectuer une ouverture et une fermeture 
complète du vantail jusqu’aux butées mécaniques. Attention ! - Si 
au cours de l’essai un obstacle fixe positionné à côté de l’opé-
rateur empêche la rotation complète du bras, interrompre 
l’installation et effectuer la procédure 4.2.

f) - Percer le vantail aux endroits marqués ; détacher la patte du bras puis 
la fixer au vantail du portail avec des vis adéquates. Note - Les vis ne 
sont pas comprises dans le kit car leur typologie dépend du matériau 
et de l’épaisseur du vantail dans lequel elles doivent être vissées.

g) - Fixer le bras à la patte en insérant le pivot et la bague d’arrêt ben-
zing. Important - Contrôler que la patte et le bras sont parfaite-
ment de niveau. Desserrer éventuellement les vis de la patte et 
mettre de niveau.

h) - Fixer au sol les butées de fin de course, de manière stable et défini-
tive, dans la même position établie au début du paragraphe 3.4.

03. Vérifier la fermeture parfaite du vantail.
a) - Fermer complètement le vantail et vérifier qu’il s’appuie contre la 

butée de fin de course ; le secouer avec les mains en vérifiant que le 
bras de l’opérateur le maintient dans sa position. Si le résultat n’est 
pas conforme, procéder comnme suit, autrement passer au point 04 
successif :

 1. enlever le bras avec perforations de la patte de fixation sur le vantail ;
 2. desserrer les vis de la patte et déplacer celle-ci de quelques milli-

mètres, en direction de l’opérateur.
 3. ensuite, remettre le bras avec perforations dans la patte, fermer le 

vantail et vérifier que celui-ci est aligné en contact avec la butée de fin de 
course et aligné avec l’autre vantail (si présent). Attention ! - Si néces-
saire, répéter le point 2 jusqu’à l’obtention d’une fermeture parfaite.

04. Fixer définitivement la patte sur le vantail.
a) - Enlever le bras avec perforations de la patte de fixation sur le vantail 

(si l’opération n’a pas été exécutée au point 03).
b) - Percer le vantail au niveau du trou présent au centre de la patte et 

mettre une vis. Puis fixer définitivement la patte en serrant ses trois vis.
c) - Pour finir, fixer de nouveau le bras avec perforations à la patte en 

insérant le pivot et la bague d’arrêt benzing.

05. Bloquer manuellement l’opérateur.
a) - Porter manuellement le vantail à environ mi-course et bloquer l’opé-

rateur avec la clé prévue à cet usage (se référer au chapitre « Blo-
quer ou débrayer manuellement l’opérateur » présent dans le « Guide 
de l’utilisateur »). Manœuvrer ensuite manuellement le vantail, en le 
déplaçant de quelques centimètres, dans le sens d’ouverture.

06. Si le portail est à deux vantaux.
a) - Si le portail est à deux vantaux, installer l’autre opérateur en répétant 

toutes les opérations décrites dans le paragraphe 3.4 et dans le pré-
sent paragraphe.

4.1B - INSTALLATION AVEC BRAS DE LONGUEUR 
RÉDUITE

ATTENTION ! - La procédure qui suit est alternative 
à la procédure 4.1A. Pour comprendre la quel le des 
deux utiliser, lire les instructions figurant dans le 
paragraphe 3.4.

IMPORTANT !
Cette procédure illustre l’installation de l’opérateur ALTO100C. Les 
mêmes instructions sont valables pour installer aussi l’opérateur 
ALTO100M, si le portail est à deux vantaux.

01. Définir une nouvelle ouverture maximum du vantail (maxi-
mum 90°).

a) - Sans considérer l’ouverture maximum du vantail établie précédem-
ment (paragraphe 3.4), porter le vantail dans une nouvelle position 
d’ouverture maximum, en contrôlant que l’angle ne dépasse pas 
90°. Bloquer ensuite le vantail dans cette position avec une butée au 
sol, fixée de manière provisoire.

02. Calculer la mesure pour raccourcir le bras avec perforations.
a) - Sur la surface du pilier où sera fixé l’opérateur, effacer la ligne verti-

cale tracée précédemment (paragraphe 3.4).
b) - Sur le pilier, mesurer la distance B (fig. 11), c’est-à-dire la distance 

entre le point de rotation du vantail (centre du gond) et la surface du 
pilier sur lequel sera fixé l’opérateur.

c) - Sur le Graphique 4 reporter sur l’axe horizontal la valeur de la dis-
tance B que l’on vient de trouver et tracer à partir de ce point une 
ligne verticale.

d) - Appuyer l’opérateur sur le pilier en positionnant sa patte arrière (celle 
pour la fixation) le plus près possible du gond du vantail, au ras 
du pilier.

e) - En maintenant l’opérateur dans cette position, contrôler qu’il est de 
niveau et avec un crayon de bois, tracer sur le pilier une ligne verticale 
correspondant à l’axe vertical médian de la patte de fixation. La ligne 
doit croiser l’horizontale déjà présente ; ces lignes serviront de réfé-
rence pour fixer ensuite l’opérateur. Ensuite, retirer l’opérateur.

f) - Sur le pilier, mesurer la distance A (fig. 11), c’est-à-dire la distance 
entre le point de rotation du vantail (centre du gond) et la ligne verti-
cale que l’on vient de tracer.

g) - Sur le Graphique 4 reporter sur l’axe vertical la valeur de la distance 
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A que l’on vient de trouver et tracer à partir de ce point une ligne 
horizontale, jusqu’à l’intersection avec la ligne verticale tracée précé-
demment. L’intersection entre les deux lignes définit la distance C, 
c’est-à-dire la distance qui doit exister entre les deux pivots 
du bras avec perforations (fig. 14).

03. Fixer l’opérateur sur le pilier (fig. 15).
a) - Appuyer l’opérateur sur le pilier(*) en faisant correspondre l’axe verti-

cal médian avec la ligne verticale tracée sur le pilier. Aligner ensuite le 
bord supérieur de la patte arrière de l’opérateur avec la ligne horizon-
tale tracée précédemment sur le pilier (paragraphe 3.4).

 Dans cette phase, contrôler que l’opérateur est parfaitement de 
niveau : un opérateur mal nivelé peut provoquer des problèmes de 
fonctionnement à l’automatisation.

 (*) Attention ! - Si la surface du pilier a une largeur comprise entre 
80 et 135 mm, avant de continuer l’installation, il faut tourner de 90° 
la patte de fixation arrière de fixation de l’opérateur. Suivre ensuite les 
instructions de la fig. 21.

b) - Marquer les points de fixation, percer la surface du pilier et introduire 

les chevilles ; fixer ensuite l’opérateur en utilisant des vis et des ron-
delles appropriées. Note - Les vis ne sont pas comprises dans le kit 
car leur typologie dépend du matériau et de l’épaisseur du pilier dans 
lequel elles doivent être vissées.

c) - Pour assurer la plus grande stabilité à l’opérateur il faut régler ses 
pieds arrière de manière qu’ils touchent le pilier. Ce réglage peut être 
fait après lorsqu’on enlèvera pour la première fois la logique de son 
logement (paragraphe 5.4).

04. Réduire la longueur du bras avec perforations (fig. 16).
a) - Dévisser l’écrou du bras avec perforations, enlever la butée et écarter 

les deux pivots en les mettant à une distance égale à la distance C 
trouvée. Ensuite, visser de nouveau l’écrou mais de manière provi-
soire.

05. Vérifier si la longueur réduite du bras avec perforations est 
suffisante (fig. 17 et 18).

a) - Porter le vantail du portail dans la position de fermeture maximum, 
contre la butée de fin de course.

b) - Déployer le bras et l’approcher du vantail, en faisant appuyant sur 
ce dernier la patte de fixation. Ensuite, presser avec force le bras 
courbe contre le vantail (fig. 17-1a), jusqu’au déploiement 
complet des deux bras ; appliquer la force au point d’articula-
tion (coude). Attention ! - le déploiement complet ne s’effectue 
que lorsque le coude se bloque sur son propre fin de course.

c) - Contrôler que le bras de l’opérateur est de niveau (fig. 17-1b) et 
marquer avec un crayon le centre des perforations présentes sur la 
patte (fig. 17-2), pour permettre dans le futur un réglage précis de la 
fermeture du vantail.

d) - Fixer ensuite provisoirement la patte sur le vantail avec une pince 
étau ou du ruban adhésif puis porter le vantail dans la position d’ou-
verture maximum contre la butée au sol.

e) - e) - Avec le vantail dans cette position, effectuer la vérification indi-
quée sur la fig. 18-1 : tendre un fil passant exactement au-dessus 
des deux pivots du bras avec perforations et le prolonger jusqu’au 
gond du vantail). Si dans la zone du gond le fil se trouve entre le gond 
et le pilier (position « BB » dans la fig. 18-2), allonger de quelques 
millimètres le bras avec perforations (la distance « C ») et répéter 
la vérification. Puis, si nécessaire répéter plusieurs fois l’opération, 
jusqu’à ce que le fil se trouve entre la zone de passage du portail et le 
gond du portail (position « AA » dans la fig. 18-2), et jusqu’à ce que 
le bras ne heurte plus contre l’obstacle fixe à côté du pilier.

06. Couper le bras avec perforations (fig. 19).
 Après avoir vérifié le fonctionnement correct de tout le bras, couper la 

partie superflue du bras avec perforations de la façon suivante.
a) - Tracer une ligne sur le bras avec perforations, dans la position exacte 

indiquée au point 1 de la fig. 19. Démonter ensuite le bras par rap-
port à la patte et couper la partie superflue du bras.

b) - Ensuite, après avoir éliminé les bavures liées à la coupe, assembler 
de nouveau les composants du bras en se référant à la fig. 7.

A

0 50 100 150 200 250 B

C

300

250

200

150

100

50

80 10
0 12

0 14
0 16

0 18
0 20

0 22
0 24

0 26
0

mm

B = 145

GRAPHIQUE 4 (réf. au paragraphe 4.1B) EXEMPLE : si sur le pilier du portail on 
mesure une distance B de 145 mm et 
une distance A de 135 mm, la valeur de 
la distance C sera de 210 mm.

14

A
B A

B
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07. Fixer le bras sur le vantail (fig. 20).
a) - Percer le vantail aux endroits marqués ; détacher la patte du bras 

puis la fixer au vantail du portail avec des vis adéquates. Note - Les 
vis ne sont pas comprises dans le kit car leur typologie dépend du 
matériau et de l’épaisseur du vantail dans lequel elles doivent être 
vissées.

b) - Fixer le bras à la patte en insérant le pivot et la bague d’arrêt ben-
zing. Important - Contrôler que la patte et le bras sont parfaitement 
de niveau. Desserrer éventuellement les vis de la patte et mettre de 
niveau.

c) - Fixer au sol les butées de fin de course, de manière stable et défini-
tive, dans la même position établie au début du paragraphe 3.4.

08. Vérifier la fermeture parfaite du vantail.
a) - Fermer complètement le vantail et vérifier qu’il s’appuie contre la 

butée de fin de course ; le secouer avec les mains en vérifiant que le 
bras de l’opérateur le maintient dans sa position. Si le résultat n’est 
pas conforme, procéder de la façon suivante autrement passer au 
point 09 successif :

 1. enlever le bras avec perforations de la patte de fixation sur le vantail ;
 2. desserrer les vis de la patte et déplacer celle-ci de quelques milli-

mètres, en direction de l’opérateur.
 3. ensuite, remettre le bras avec perforations dans la patte, fermer le 

vantail et vérifier que celui-ci est aligné en contact avec la butée de 
fin de course et aligné avec l’autre vantail (si présent). Attention ! - 
Si nécessaire, répéter le point 2 jusqu’à l’obtention d’une fermeture 
parfaite.

09. Fixer définitivement la patte sur le vantail.
a) - Enlever le bras avec perforations de la patte de fixation sur le vantail 

(si l’opération n’a pas été exécutée au point 08).
b) - Percer le vantail au niveau du trou présent au centre de la patte et 

mettre une vis. Puis fixer définitivement la patte en serrant ses trois vis.
c) - Pour finir, fixer de nouveau le bras avec perforations à la patte en 

insérant le pivot et la bague d’arrêt benzing.

10. Bloquer manuellement l’opérateur.
a) - Porter manuellement le vantail à environ mi-course et bloquer l’opé-

rateur avec la clé prévue à cet usage (se référer au chapitre « Blo-
quer ou débrayer manuellement l’opérateur » présent dans le « Guide 
de l’utilisateur »). Manœuvrer ensuite manuellement le vantail, en le 
déplaçant de quelques centimètres, dans le sens d’ouverture.

11. Si le portail est à deux vantaux.
a) - Si le portail est à deux vantaux, installer l’autre opérateur en répétant 

toutes les opérations décrites dans le paragraphe 3.4 et dans le pré-
sent paragraphe.

1

2 3

4 5

15
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21 ATTENTION ! - Se le pilier a une largeur comprise entre 80 et 135 mm, il faut tourner de 90° la patte arrière de fixation de 
l’opérateur (référence aux paragraphes 4.1A et 4.1B).
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INSTALLATION ET DE CONNEXION
D’AUTRES DISPOSITIFS

En plus de l’opérateur avec logique de commande (ALTO100C), le sys-
tème « ALTO » comprend d’autres dispositifs et accessoires en option qui 
peuvent être installés à tout moment dans l’automatisation. Les dispositifs 
nécessaires pour réaliser une automatisation de base sont décrits dans 
cette Phase 5 ; les autres (batterie tampon PR200 et alimentation photo-
voltaïque SOLEKIT) sont décrits dans le chapitre « Approfondissements ».

5.1 - CONNECTER L’OPÉRATEUR ALTO100M

01. Enlever le couvercle inférieur de l’opérateur sans logique comme l’il-
lustre la fig. 22 ;

02. (pour les points suivants se référer à la fig. 23). Dévisser avec un tour-
nevis cruciforme les 4 vis du support passe-câble et l’enlever (atten-
tion ! - conserver les 2 entretoises).

03. Desserrer le serre-câble et y passer le câble de connexion ; connecter 
les 3 conducteurs électriques au bornier en respectant les symboles 
sur l’étiquette ; resserrer ensuite les vis du serre-câble.

04. Réglage des pieds de l’opérateur. Avant de continuer, nous 
conseillons de régler la hauteur des 2 pieds présents à l’arrière de 
l’opérateur. Ces pieds doivent toucher la surface du pilier pour amé-
liorer la stabilité de l’opérateur. Agir ensuite avec une clé Allen à l’inté-
rieur de l’opérateur, comme illustré au point 7 de la fig. 23. Atten-
tion ! – Ne pas serrer les pieds plus que nécessaire : il suffit 
qu’ils effleurent à peine la surface.

05. Pour finir, couper le bord du support passe-cables ; remettre en 
place les 2 entretoises ; remonter le support passe-câbles et refermer 
l’opérateur.

5.2 - INSTALLER ET CONNECTER L’INDICATEUR CLI-
GNOTANT FL200

 • Le clignotant doit être placé près la porte et doit être facile-
ment visible. Il est possible de le fixer sur une surface horizontale 
ou sur une surface verticale. • Pour la connexion à la borne Flash il 
n’est pas nécessaire de respecter la polarité ; En revanche pour la con-
nexion du câble blindé de l’antenne, il faut connecter le câble et la gaine, 
comme indiqué dans la fig. 25(06) et fig. 26.

Choisir la position la plus adaptée pour installer le feu clignotant : il doit 
être placé près la porte et doit être facilement visible. Il est possible de le 
fixer sur une surface horizontale ou sur une surface verticale.

Pour la procédure d’installation, voir la fig. 25.

5.3 - INSTALLER ET CONNECTER UNE PAIRE DE PHOTO-
CELLULES PH200

Attention : toutes les opérations d’installation doivent être effec-
tuées après avoir coupé le courant électrique de l’installation.

 • Placer chaque photocellule à 40/60 cm au sol • les placer sur 
les côtés opposés de la zone à protéger • les placer le plus près 
possible de la porte (distance maximale = 15 cm) • un tuyau doit 
être présent dans le point de fixation pour le passage des câbles 
• pointer l’émetteur TX vers la zone centrale du récepteur RX 
(défaut d’alignement toléré : maximum 5°)
01. Enlever la façade en verre (phase 01 - fig. 24)

02. Retirer la coque supérieure puis celle à l’intérieur de la photocellule 
(phase 02 - fig. 24)

03. Percer la coque inférieure dans le point où le passage des câbles est 
prévu (phase 03 - fig. 24)

04. - Placer la coque inférieure dans le point où arrive le tube pour le pas-
sage des câbles et marquer les points de perçage (phase 04 - fig. 24)

 - Percer le mur avec une perceuse à percussion et un foret de 5 mm. 
Introduire dans le trou des chevilles de 5 mm (phase 04 - fig. 24)

 - Faire passer les câbles dans les trous prédisposés et fixer la coque 
inférieure avec les vis (phase 04 - fig. 24)

05. - Brancher le câble électrique sur les bornes de l’émetteur et du 
récepteur en parallèle entre eux et raccordés à la fin à la borne pré-
sente sur la logique de commande (fig. 26). Il n’est pas nécessaire 
de respecter une polarité quelconque.

 - Replacer, dans l’ordre, la coque intérieure, puis la coque supérieure 
à fixer avec les deux vis, insérer le couvercle et exercer une légère 
pression pour le fermer (phase 05 - fig. 24).

b

ca

b

ca

1 222

5.4 - CONNECTER LES DISPOSITIFS AUX BORNES DE LA 
LOGIQUE DE COMMANDE

01. Retirer la logique de son logement en suivant les instructions du para-
graphe A.1 (chapitre « Approfondissements »).

02. Réglage des pieds de l’opérateur. Avant de continuer, nous 
conseillons de régler la hauteur des 2 pieds présents à l’arrière de 
l’opérateur. Ces pieds doivent toucher la surface du pilier pour amé-
liorer la stabilité de l’opérateur. Agir ensuite avec une clé Allen à l’inté-
rieur de l’opérateur, comme illustré au point 7 de la fig. 23. Atten-
tion ! – Ne pas serrer les pieds plus que nécessaire : il suffit 
qu’ils effleurent à peine la surface.

03. Percer le caoutchouc des passe-câbles désirés et faire passer les 
câbles de connexion dans les trous.

04. Connecter de nouveau le connecteur du moteur à la logique de com-
mande (attention, respecter la polarité : on ne peut le connecter que 
dans un sens) et remettre la logique dans son logement.

05. Remonter ensuite le support passe-câbles en le fixant avec les 4 vis. 
Attention ! – Pour empêcher la pénétration d’insectes dans l’opéra-
teur, boucher tous les trous.

06. Dénuder les câbles et connecter chacun d’eux à la borne respective 
en suivant les indications de la fig. 26 et les avertissements ci-après.

 • Il est conseillé d’enlever les bornes de la logique de commande, 
d’effectuer les connexions et de remettre les bornes dans leur loge-
ment.

 • Il est recommandé de connecter le câble de l’antenne et le câble 
provenant du moteur sans logique en respectant scrupuleusement 
les polarités indiquées dans la fig. 26. Toutes les autres connexions 
peuvent être faites librement, sans respecter aucune polarité.

 • Nous recommandons de connecter à la borne « BUS » de la logique, 
tous les dispositifs compatibles avec la technologie ECSBus (pour de 
plus amples détails sur la technologie lire le paragraphe 3.3.3).
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23 Connexion de l’opérateur ALTO100M (référence au paragraphe 5.1).
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Installation et connexion de l’indicateur clignotant FL200 (référence au paragraphe 5.2).

Ø = 6 mm

x4

05. B

Ø = 6 mm

x4

05. A

2

1

01. 02. 03. 04.

(aerial)(flash)

2

1

06. 07. 08. 09.
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fusible

connecteur 
moteur

connecteur pour batterie PR200 /
alimentation photovoltaïque SOLEKIT

JA JB

Led BUS

Led SbS

Led STOP

Led P1

Led P2

Led P3

27

25

1

Led SAFE

3

2

4

Ø < 5 mm

01.

04.

02. 03.

05.

Installation et connexion de une paire de photocellules FH200 (référence au paragraphe 5.3).

ALTO100C

FL200 PH200

ALTO100M

NCNO

M M

MM

FLASH BUS STOP SbS

ALTO100C

ALTO100M

FLASH
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–––  PHASE 7  –––
PROGRAMMATION DE BASE DE LA LOGIQUE

7.1 - RECONNAISSANCE DE L’IDENTITÉ DES DISPOSI-
TIFS CONNECTÉS

Après les vérifications initiales décrites à la Phase 6 il faut faire appren-
dre à la logique de commande l’identité des dispositifs connectés à ses 
bornes « BUS » et « STOP ». La procédure qui suit permet à la logique de 
commande de reconnaître un par un les dispositifs connectés et de leur 
attribuer une adresse personnelle et univoque.

01. Sur la logique, presser la touche P2 jusqu’à ce que la led P2 com-
mence à clignoter rapidement puis relâcher la touche.

02. Attendre quelques secondes pour donner le temps à la logique de 
commande de reconnaître tous les dispositifs connectés. La recon-
naissance se conclut quand la led STOP reste allumée et quand la led 
P2 s’éteint. Attention ! – Si la led P2 continue à clignoter signifie qu’il 
y a une erreur ; dans ce cas lire le paragraphe D - « Résolution des 
problèmes ».

Attention ! – Si dans le futur un nouveau dispositif est connecté à la 
logique de commande (par exemple, une nouvelle paire de photocellules), 
ou si un dispositif est enlevé, il faudra refaire cette procédure de recon-
naissance.

–––  PHASE 6  –––
PREMIÈRE MISE EN SERVICE ET
VÉRIFICATION DES CONNEXIONS

6.1 - CONNECTER LA LOGIQUE À L’ALIMENTATION 
ÉLECTRIQUE

Après avoir installé et connecté tous les dispositifs prévus, brancher la 
fiche du câble d’alimentation dans une prise électrique. Dans cette phase, 
si la prise est loin de l’automatisme, on peut utiliser une rallonge. IMPOR-
TANT – Le câble fourni est adapté pour connecter provisoirement la 
logique de commande au secteur électrique, dans le but d’exécuter la 
programmation et les essais de fonctionnement. Par contre, pour tester 
et mettre en service l’automatisme, il faut connecter de façon permanente 
la logique au secteur électrique, en créant une ligne d’alimentation spéci-
fique qui comprenne aussi un dispositif pour déconnecter l’automatisme 
de l’alimentation. Pour ces opérations lire le paragraphe 8.1.

6.2 - IDENTIFIER LES TOUCHES ET LES LEDS SUR LA 
LOGIQUE DE COMMANDE

À partir du paragraphe qui suit, dans le guide sont citées les touches, 
les leds et les connecteurs présents sur la logique. Pour les identifier se 
référer à la fig. 27, à la page précédente.

6.3 - VÉRIFIER LES CONNEXIONS ÉLECTRIQUES APRÈS 
LA PREMIÈRE MISE EN SERVICE

ATTENTION ! – Toutes les opérations successives 
décrites dans le guide seront effectuées sur des 
circuits électriques sous tension et les manœuvres 
peuvent donc être dangereuses  ! Procéder par 
conséquent en prenant toutes les précautions.

Après avoir alimenté électriquement la logique de commande, il est con-
seillé d’effectuer les vérifications suivantes.

01. Sur la logique de commande : vérifier que la led « BUS » clignote 
régulièrement (1 clignotement à la seconde).

02. Sur les deux photocellules (TX et RX) : vérifier que la led « SAFE » (fig. 
28) clignote (le type de clignotement est sans importance, ce qui comp-
te c’est que la led ne soit pas toujours allumée ou toujours éteinte).

Si ces vérifications ne sont pas conformes, il est conseillé de couper 
l’alimentation de la logique de commande et de vérifier la connexion des 
câbles. Dans ces cas- là, il est conseillé de lire les paragraphes D et E (« 
Résolution des problèmes » et « Diagnostic et signalisations ») dans le 
chapitre « Approfondissements ».

M2 M1

M2 M1

M1 M2

M1 M2

M2 M1

M1 M2

M2

M2

JA JB

JA JB

JA JB

JA JB

JA JB

JA JB

JA JB

JA JB

vantail supérieur

moteur avec logique de commande

vantail supérieur

moteur avec logique de commande

vantail supérieur

moteur avec logique de commande

moteur avec logique de commande

moteur avec logique de commande

moteur avec logique de commande

moteur avec logique de commande

vantail supérieur

moteur avec logique de commande

Tableau 3

Led SAFE
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MAXIMUM DES VANTAUX 

Après la reconnaissance des dispositifs, il faut faire reconnaître à la 
logique de commande l’angle d’ouverture maximum des vantaux, à partir 
de la butée de fin de course en fermeture. Agir comme suit.

01. Dans le Tableau 3 identifier le schéma qui représente la même posi-
tion du vantail supérieur et de l’opérateur avec la logique, que celle 
qui est présente dans l’installation (dans le schéma les deux éléments 
sont de couleur noire).

02. Sur la logique de commande, placer les cavaliers JA et JB, dans la 
position indiquée à côté du schéma identifié dans le Tableau 3.

03. Débrayer les opérateurs avec les clés prévues à cet usage (lire le para-
graphe « Bloquer ou débrayer manuellement l’opérateur ») et porter 
les vantaux à mi-course ; bloquer ensuite de nouveau les opérateurs.

04. Sur la logique, presser la touche P3 jusqu’à ce que la led P3 com-
mence à clignoter rapidement puis relâcher la touche.

05. Attendre que la logique effectue toute seule une séquence préétablie 
de manœuvres et n’intervenir qu’en cas de manœuvre non conforme.

 Séquence de manœuvres :
 1) fermeture du moteur M1 jusqu’à la butée mécanique ; 2) fermeture 

du moteur M2 jusqu’à la butée mécanique ; 3) ouverture du moteur 
M2 et du moteur M1 jusqu’à la butée mécanique en ouverture ; 4) 
fermeture complète de M1 et M2. Attention !

 Cas de non-conformité :
 A) Si la première manœuvre d’un ou des deux vantaux n’est pas une 

fermeture, presser la touche P3 pour arrêter la phase de reconnais-
sance et contrôler la position des cavaliers JA et JB, en se référant au 
Tableau 3.

 B) Si le premier moteur qui amorce une fermeture n’est pas M1, 
presser la touche P3 pour arrêter la phase de reconnaissance et con-
trôler la position des cavaliers JA et JB, en se référant au Tableau 3.

 C) Si durant la phase de reconnaissance il y a intervention d’un dis-
positif quelconque (photocellules, pression sur la touche P3 etc.), 
la phase de reconnaissance s’interrompra immédiatement et il sera 
donc nécessaire de la répéter à partir du point 04.

06. À la fin des manœuvres la led P3 s’éteint en communiquant que 
l’angle d’ouverture maximum des vantaux a été mémorisé. Atten-
tion ! - Si la led continue à clignoter cela signifie qu’il y a une erreur ; 
dans ce cas lire le paragraphe D - « Résolution des problèmes ».

Avertissement – Si l’une des butées ou si les deux des butées de fin 
de course en ouverture sont déplacées dans un second temps, il faudra 
refaire toute la procédure de reconnaissance.

7.3 - RÉGLAGES DES PARAMÈTRES DE 
FONCTIONNEMENT 

7.3.1 - Programmer la vitesse de manœuvre du vantail
La vitesse du vantail durant le mouvement en ouverture ou en fermeture 
peut être réglée en choisissant entre deux options : « mouvement lent » 
ou « mouvement rapide ».
Pour programmer l’option désirée, presser rapidement la touche P2 et 
vérifier l’état de la led P2 : si celle-ci s’éteint, cela veut dire qu’on a sélec-
tionné l’option « mouvement lent », si elle s’allume cela veut dire qu’on a 
sélectionné l’option « mouvement rapide ». Pour passer d’une option à 
l’autre, presser une deuxième fois la touche P2.

AVERTISSEMENT – Si la longueur du vantail dépasse 1,20 m, s’il pèse 
plus de 100 kg et si l’opérateur est installé avec le bras raccourci, il est 
conseillé de choisir l’option « mouvement lent ». L’option « mouvement 
rapide » peut être choisie uniquement avec des vantaux de longueur et 
poids inférieurs.

7.3.2 - Programmer le « cycle de travail », c’est-à-dire le com-
portement de l’automatisme après une manœuvre 
d’ouverture

Après une manœuvre d’ouverture commandée par l’utilisateur, 
l’automatisme se prépare à la manœuvre de fermeture suivant l’option 
programmée pour ce paramètre. Il existe deux options : « cycle à moitié » 
ou « cycle complet ».

• Cycle a moitié : (réglage d’usine) après que l’utilisateur a comman-
dé la manœuvre d’ouverture, les vantaux resteront ouverts jusqu’à ce 
que l’utilisateur commande la manœuvre de fermeture (fonctionnement 
semi-automatique).

• Cycle complet  : après que l’utilisateur a commandé la manœuvre 
d’ouverture, les vantaux resteront ouverts un certain temps et à expira-
tion de ce temps, ils seront refermés automatiquement par la logique de 
commande (fonctionnement automatique). Pour modifier le temps de 
pause, lire le paragraphe B et ses sous-paragraphes.

Pour programmer un cycle de travail presser brièvement la touche P3 et 
vérifier l’état de la led P3 : si celle-ci est éteinte, on a sélectionné le « cycle 

à moitié » ; si elle est allumée on a sélectionné le « cycle complet ». Pour 
passer d’une option à l’autre presser encore une fois la touche P3.

7.4 - VÉRIFICATION DU FONCTIONNEMENT DES 
ÉMETTEURS RADIO

La logique de commande intègre un récepteur radio pour émetteurs 
ECCO5 (différents modèles). Les émetteurs ne sont pas mémorisés; 
par conséquent, au début, il est nécessaire exécuter la mémorisation du 
PREMIER émetteur (Mode 1), en utilisant la procedure C.2.

Dans ce manuel les touches de l’émetteur sont identifiées par les sigles 
T1, T2, T3, T4, T5 (voir la fig. 29). Attention ! - La touche T5 non est 
utilisé dans cette application.

[A] Led

T5

T2

T4T3

T1

29

Pour vérifier le fonctionnement de l’émetteur, presser une touche et, au 
même moment, contrôler que la led [A] de l’émetteur clignote et que 
l’automatisme exécute la commande prévue pour cette touche.
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ATTENTION ! – Toutes les activités décrites dans 
les chapitres 8, 9, 10 peuvent être source de dan-
ger. Par conséquent, elles doivent être exécutées 
exclusivement par du personnel qualifié et expert, 
dans le respect des présentes instructions et des 
normes de sécurité en vigueur dans le lieu d’ins-
tallation.

–––  PHASE 8  –––
RÉALISATION DE LA LIGNE ÉLECTRIQUE
POUR L’ALIMENTATION PERMANENTE

À la fin de la programmation, avant d’effectuer l’essai et la mise en service 
de l’automatisation, il faut connecter de manière permanente l’automa-
tisme au secteur électrique à travers une ligne électrique spéciale munie 
d’un dispositif de déconnexion.

8.1 - CONNECTER L’AUTOMATISME AU SECTEUR ÉLEC-
TRIQUE DE MANIÈRE PERMANENTE

ATTENTION  ! – Une connexion incorrecte peut provoquer des 
pannes ou des situations de danger ; respecter par conséquent 
scrupuleusement les connexions indiquées dans ce paragraphe.

8.1.1 – Remplacer le câble d’alimentation
01. Enlever le bloc d’alimentation
 Pour effectuer le travail lire les instructions dans le paragraphe A.2 

(chapitre « Approfondissements »), en ne déconnectant que les 
conducteurs phase et neutre (il n’est pas nécessaire d’enlever le 
conducteur de terre ni le connecteur avec câble plat à 5 câbles).

02. Dans la cavité où est logé le bloc d’alimentation, enlever la vis qui 
bloque l’anneau du conducteur de terre (fig. 30).

03. Extraire la logique de commande
 Pour effectuer le travail lire les instructions dans le paragraphe A.1 

(chapitre « Approfondissements »).
04. Remplacer le câble
 Desserrer les vis du serre-câble ; extraire le câble d’alimentation (celui 

de série) et introduire le nouveau câble (pour les caractéristiques du 
câble, lire le paragraphe 3.3.4).

05. Dénuder le câble sur environ 80 mm et, sur les conducteurs phase et 
neutre, insérer la gaine prélevée du vieux câble d’alimentation.

06. Connecter les conducteurs phase et neutre au bornier du bloc d’ali-
mentation, en respectant les indications présentes sur l’étiquette.

07. Sur le conducteur de terre, monter une cosse sans isolement avec un 
anneau de 6 mm de diamètre.

08. Dans la cavité qui contient le bloc d’alimentation, fixer avec une vis les 
deux anneaux relatifs aux conducteurs de terre (fig. 30 – Attention ! 
- Orienter les cosses vers le point d’où sort le câble d’alimentation).

09. Tirer lentement le câble d’alimentation vers le bas, jusqu’à laisser un 
segment de câble suffisant à faire tourner et fermer le bloc d’alimen-
tation.

10. Ensuite, positionner correctement le joint dans son logement et fer-
mer le couvercle du bloc d’alimentation avec toutes les vis (atten-
tion ! - L’absence du joint ou d’une vis peut compromettre l’électro-
nique interne).

11. Placez le couvercle de protection sur le dessus du moteur.

12. Serrer les vis du serre-câble ; placer la logique de commande dans 
son logement ; remonter le support passe-câbles et remettre le cou-
vercle inférieur de l’opérateur.

8.1.2 - Installer les dispositifs de sécurité sur la ligne électrique 
Sur la ligne électrique qui alimente l’automatisation, il faut installer un dis-
positif de protection contre le court-circuit et un dispositif de déconnexion 
de l’automatisme par rapport au secteur électrique (les deux dispositifs ne 
sont pas fournis le kit).
En particulier, le dispositif doit avoir une distance d’ouverture entre les 
contacts permettant une déconnexion complète dans les conditions pré-
vues par la catégorie de surtension III, conformément aux règles d’instal-
lation.
Ce dispositif, en cas de besoin, garantit une déconnexion sûre et rapide 
de l’alimentation ; il doit donc être placé si possible dans une position 
visible depuis l’automatisme. S’il se trouve à distance, dans une position 
non visible, il faut prévoir un système empêchant l’éventuelle reconnexion 
accidentelle ou non autorisée de l’alimentation, pour conjurer tout danger.

–––  PHASE 9  –––
ESSAI DE L’AUTOMATISME

ET MISE EN SERVICE

L’essai et la mise en service sont les phases les plus importantes dans la 
réalisation de l’automatisation, dans la mesure où elles tendent à garantir 
la sécurité maximum de l’installation. La procédure d’essai décrite peut 
être utilisée aussi pour vérifier périodiquement les dispositifs qui com-
posent l’automatisation.
Les phases d’essai et de mise en service de l’automatisme doivent 
être effectuées par du personnel qualifié et expérimenté qui devra 
se charger d’établir les essais nécessaires pour vérifier les solu-
tions adoptées en fonction du risque présent et s’assurer du 
respect de tout que ce qui est prévu par les lois, les normes et 
les réglementations. En particulier, il faudra vérifier le respect de 
toutes les exigences requises par la norme EN 12445 qui établit 
les méthodes d’essai pour la vérification des automatismes pour 
portails.

9.1 - ESSAI

01. Vérifier que les instructions et les avertissements fournis dans la 
Phase 1 ont été rigoureusement respectés.

02. En utilisant l’émetteur radio, effectuer des essais de fermeture et 
d’ouverture du portail et vérifier que le comportement du vantail 
correspond à ce qui est prévu. Il convient d’effectuer différentes 
manœuvres pour contrôler la fluidité des mouvements du portail et 
détecter les éventuels défauts de montage et de réglage ainsi que la 
présence de points de frottement.
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03. Vérifier le fonctionnement correct de chaque dispositif de sécurité 
présent dans l’installation (photocellules, bords sensibles, etc.) en les 
faisant intervenir un par un durant une manœuvre d’ouverture et/ou 
de fermeture. En particulier, à chaque fois qu’un dispositif intervient, 
vérifier sur la logique que la led « BUS » effectue un clignotement plus 
long : cela confirme que la logique a reconnu l’évènement.

04. Vérifier le fonctionnement correct des photocellules et en particulier, 
qu’il n’y a pas d’interférences avec d’autres dispositifs, en passant 
entre les cellules un cylindre (diamètre 5 cm ; longueur 30 cm) qui 
interrompt la communication optique (fig. 31).Passer le cylindre 
d’abord près de la photocellule TX, puis près de la RX et enfin au 
centre, entre les deux photocellules. Vérifier ensuite que dans tous les 
cas le dispositif intervient en passant de l’état « actif » à l’état « alarme 
» et vice versa ; pour finir, vérifier que cela provoque l’action prévue 
dans la logique : par exemple, durant la manœuvre de fermeture cela 
doit provoquer l’inversion du mouvement.

05. Effectuer la mesure de la force d’impact conformément à ce qui est 
prévu par la norme EN 12445 et éventuellement, si le contrôle de la « 
force moteur » est utilisé comme soutien du système pour la réduc-
tion de la force d’impact, effectuer plusieurs essais pour trouver le 
réglage en mesure de donner les meilleurs résultats.

9.2 - MISE EN SERVICE

La mise en service ne peut avoir lieu que si toutes les phases 
d’essai ont été effectuées avec résultat positif. La mise en service 
partielle ou dans des situations  « provisoires » n’est pas autorisée.

01. Réaliser le dossier technique de l’automatisme qui devra comprendre 
au moins : le dessin d’ensemble de l’installation (voir l’exemple fig. 
4), le schéma des connexions électriques (voir l’exemple fig. 26), 
l’analyse des risques présents et les solutions adoptées, la déclara-
tion de conformité du fabricant de tous les dispositifs installés (utiliser 
l’annexe 1).

02. Appliquer sur le portail une plaquette contenant au moins les don-
nées suivantes : type d’automatisme ; nom et adresse du construc-
teur (responsable de la « mise en service ») ; numéro de série ; année 
de construction et marque « CE ».

03. Fixer sur le portail, l’étiquette présente dans le kit concernant les opé-
rations de débrayage et blocage manuel de l’opérateur.

04. Remplir et remettre au propriétaire de l’automatisation la déclaration 
CE de conformité (utiliser l’annexe 2).

05. Remplir et remettre au propriétaire de l’automatisation la notice d’utili-
sation ; on peut aussi utiliser dans ce but en guise d’exemple l’annexe 
3 « Guide de l’utilisateur ».

06. Remplir et remettre au propriétaire de l’automatisation le plan de 
maintenance qui réunit les prescriptions pour la maintenance de tous 
les dispositifs de l’automatisation.

07. Avant de mettre l’automatisation en service, informer de manière adé-
quate le propriétaire sur les risques résiduels.

–––  PHASE 10  –––
MAINTENANCE ET MISE AU REBUT

10.1 - MAINTENANCE PÉRIODIQUE

La maintenance doit être effectuée dans le plein respect des 
consignes de sécurité du présent manuel et suivant les prescrip-
tions des lois et normes en vigueur.
En général, les dispositifs du système « ALTO » n’ont pas besoin d’être 
soumis à une maintenance particulière ; toutefois, un contrôle périodique 
permet de maintenir l’installation en bon état de marche et d’assurer le 
fonctionnement régulier des dispositifs de sécurité installés. Il est donc 
conseillé de vérifier au moins tous les six mois, le bon fonctionnement de 
chaque dispositif, en effectuant tous les essais et contrôles décrits dans le 
paragraphe 10.1 et dans le paragraphe « Interventions d’entretien autori-
sées à l’utilisateur » (annexe 3 – Guide de l’utilisateur).
Si l’installation comprend d’autres dispositifs, suivre les indications pré-
vues dans le plan de maintenance.

10.2 - MISE AU REBUT DES DISPOSITIFS

Ce produit est partie intégrante de l’automatisme et doit donc être 
mis au rebut avec ce dernier.
Comme pour l’installation, à la fin de la durée de vie de ce produit, les 
opérations de démantèlement doivent être effectuées par du personnel 
qualifié.
Ce produit est constitué de différents types de matériaux : certains 
peuvent être recyclés, d’autres doivent être mis au rebut. Informez-vous 
sur les systèmes de recyclage ou de mise au rebut prévus par les règle-
ments, en vigueur dans votre pays, pour cette catégorie de produit.

Attention ! – certains composants du produit peuvent contenir des subs-
tances polluantes ou dangereuses qui pourraient avoir des effets nuisibles 
sur l’environnement et sur la santé des personnes s’ils étaient jetés dans 
la nature.

Comme l’indique le symbole ci-contre, il est interdit de jeter 
ce produit avec les ordures ménagères. Par conséquent, 
utiliser la méthode de la « collecte sélective » pour la mise au 
rebut des composants conformément aux prescriptions des 
normes en vigueur dans le pays d’utilisation ou restituer le 
produit au vendeur lors de l’achat d’un nouveau produit équivalent.

Attention ! – les règlements locaux en vigueur peuvent appliquer de 
lourdes sanctions en cas d’élimination illicite de ce produit.
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A - AUTRES ACTIVITÉS CONCERNANT 
L’INSTALLATION ET LES CONNEXIONS

Certaines opérations pour l’installation et le raccordement prévoient la 
dépose de la logique et du bloc d’alimentation.

La dépose de la logique de commande est nécessaire quand il faut :
• remplacer la logique de commande (paragraphe A.1) ;
• remplacer le câble d’alimentation (paragraphe 8.1.1) ;
• connecter l’alimentation photovoltaïque SOLEKIT (paragraphe A.5) ;
• régler la hauteur des pieds de l’opérateur (paragraphe 5.4) ;
• mettre en place et connecter la batterie PR200 (paragraphe A.4).

La dépose du bloc d’alimentation est nécessaire quand il faut :
• remplacer le bloc d’alimentation (paragraphe A.2) ;
• remplacer le câble d’alimentation (paragraphe 8.1.1) ;
• tourner la patte de fixation derrière l’opérateur (fig. 21) ;
• remplacer le fusible du bloc d’alimentation (paragraphe A.3).

A.1 - Comment extraire la logique de commande
01. Enlever le couvercle inférieur de l’opérateur comme l’illustre la fig. 22 ;
02. En se référant à la fig. 32, dévisser con un tournevis cruciforme les 4 

vis du support passe-câble et l’enlever ;
03. tirer la logique de commande dans le sens de la flèche, sur environ 4 

centimètres, et déconnecter le connecteur du moteur ;
04. pour finir, extraire complètement la logique de commande.

Attention ! - Quand la centrale sera remise à sa place, mettre de 
nouveau le connecteur du moteur sur la logique de commande en 
respectant la polarité (le connecteur ne peut être connecté que 
dans un sens).

A.2 - Comment extraire le bloc d’alimentation
Le bloc d’alimentation est situé dans la partie supérieure de l’opérateur. 
Pour l’enlever, procéder de la façon suivante .

01. En se référant à la fig. 33, dévisser les 3 vis présentes sur le couvercle 
supérieur de l’opérateur et tourner lentement le couvercle dans le sens 
de la flèche (attention aux câbles qui se trouvent en dessous !) ;

02. enlever le connecteur avec câble plat à 5 conducteurs (C), en le tirant 
dans le sens de la flèche ;

03. desserrer ensuite les vis de la borne pour l’alimentation (D) et extraire 
les 3 câbles.

Attention ! - Lorsque le connecteur du câble plat à 5 conducteurs 
sera remis en place, respecter la polarité (le connecteur ne peut 
être connecté que dans un sens).

A.3 - Comment remplacer le fusible du bloc d’ali-
mentation

01. Accéder au bloc d’alimentation comme décrit dans le paragraphe 
A.2, en laissant toutefois tous les câbles connectés.

02. Tourner le bouchon de protection du fusible dans le sens de la flèche 
(fig. 34) et extraire le fusible.

03. Mettre en place le nouveau fusible, remettre le bouchon de protec-
tion du fusible et refermer le couvercle du bloc d’alimentation avec 
toutes les vis en s’assurant que le joint est bien positionné dans son 
logement (attention ! - L’absence du joint ou d’une vis peut compro-
mettre l’électronique interne).

A.4 - Comment installer et connecter la batterie 
tampon PR200 (dispositif en option)

ATTENTION ! - La batterie PR200 est un dispositif 
en option qui permet d’alimenter l’automatisme 
dans des situations d’urgence (interruption de l’a-
limentation électrique). Si l’on prévoit de l’inclure 
dans l’automatisme, le dispositif devra être con-
necté à la logique de commande uniquement à la 
fin de toutes les activités décrites dans le manuel.

In cas de coupure du courant, cette batterie garantit au moins dix cycles 
de manœuvres (1 cycle = ouverture et fermeture). Pour l’installer et la 
connecter à la logique, procéder de la façon suivante.

01. Extraire la logique de son logement comme décrit au paragraphe A.1.
02. En se référant à la fig. 35, approcher la batterie du côté gauche de la 

centrale et connecter la batterie à la prise sur la logique en respectant 
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la polarité (le connecteur ne peut être connecté que dans un sens).
03. En maintenant la batterie près de la logique de commande, insérer en 

même temps les deux éléments dans leur logement jusqu’à mi-course.
04. Reconnecter le connecteur du moteur (point 4) et compléter la mise 

en place de la batterie et de la logique.
05. Pour finir, remonter le support passe-câbles et remettre le couvercle 

inférieur de l’opérateur.

Pour plus de détails sur la batterie, se référer à la notice spécifique.

A.5 - Comment connecter l’alimentation à l’énergie 
solaire (système SOLEKIT)

ATTENTION ! - Le système SOLEKIT est un dispo-
sitif en option qui permet d’alimenter l’automa-
tisme uniquement avec l’énergie solaire. Si l’on 
prévoit de l’inclure dans l’automatisme, le disposi-
tif devra être connecté à la logique de commande 
uniquement à la fin de toutes les activités décrites 
dans le manuel.

Le système « ALTO » peut fonctionner aussi avec le système d’alimenta-
tion à énergie solaire, modèle SOLEKIT. Des techniques spéciales sont 
prévues pour réduire au minimum la consommation d’énergie quand l’au-
tomatisme est à l’arrêt, en éteignant tous les dispositifs non essentiels au 
fonctionnement (par exemple, les photocellules). De cette manière toute 
l’énergie disponible et accumulée dans la batterie sera utilisée pour le 
mouvement du portail.
Pour connecter le SOLEKIT à la logique de commande du système « 
ALTO », se référer à la fig. 36 et à la procédure qui suit.

01. Extraire la logique de son logement comme décrit au paragraphe A.1.
02. Déconnecter l’automatisme du secteur électrique fixe et enlever la 

batterie tampon PR200 (si celle-ci est présente). ATTENTION ! - 
Quand l’automatisme est alimenté par le système SOLEKIT, il 
ne peut pas et NE DOIT PAS ÊTRE ALIMENTÉ simultanément 
aussi par le secteur électrique ou par la batterie tampon PR200 
(si elle est présente).

03. Connecter le câble adaptateur (fourni dans le kit SOLEKIT) à la prise 
sur la logique en respectant la polarité (se référer à la notice du câble. 
Attention ! – le connecteur du câble ne peut être connecté que dans 
un sens).

04. Pour finir, placer la logique de commande dans son logement, remonter 
le support passe-câbles et remettre le couvercle inférieur de l’opérateur.

Pour plus de détails sur le dispositif SOLEKIT, se référer à la notice spé-
cifique.

A.5.1 - Limites d’utilisation du SOLEKIT : nombre maximum pos-
sible de cycles par jour, à une période donnée de l’année.

L’alimentation photovoltaïque SOLEKIT permet à l’automatisme une auto-
nomie énergétique totale pour un nombre limité de manœuvres par jour, 
c’est-à-dire tant que l’énergie produite par le panneau photovoltaïque et 
accumulée dans la batterie reste supérieure à celle qui est consommée 
par les manœuvres du portail. À l’aide d’un simple calcul, il est possible 
d’estimer le nombre maximum de cycles par jour (1 cycle = ouverture 
+ fermeture) que l’automatisme peut exécuter à une période donnée de 
l’année, pour que ce bilan énergétique reste positif.
La première partie (calcul de l’énergie disponible) est traitée dans le 
guide d’instructions de SOLEKIT ; la deuxième partie (calcul de l’éner-
gie consommée, c’est-à-dire le nombre maximum de cycles par jour), 
est traitée dans ce paragraphe.
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• Établir l’énergie disponible
Pour établir l’énergie disponible procéder de la façon suivante (voir aussi 
le guide du kit SOLEKIT) :

01. Sur la carte présente dans les instructions du guide du kit SOLEKIT, 
trouver le point d’installation du système ; ensuite, relever la valeur de 
Ea et les degrés de latitude du lieu (exemple : Ea = 14 ; degrés = 45°N)

02. Dans les graphiques (Nord ou Sud) présents dans les instructions du 
guide du kit SOLEKIT identifier la courbe correspondant aux degrés 
de latitude du lieu (exemple : 45°N)

03. Choisir la période de l’année que l’on souhaite calculer, ou choisir le 
point plus bas de la courbe si l’on souhaite effectuer le calcul pour la 
pire période de l’année ; ensuite relever la valeur de Am correspon-
dante (exemple : décembre, janvier : Am= 200).

04. Calculer la valeur de l’énergie disponible Ed, produite par le panneau, 
en multipliant : Ea x Am = Ed (exemple : Ea = 14 ; Am = 200, donc 
Ed = 2800).

• Établir l’énergie consommée
Pour établir l’énergie consommée par l’automatisme procéder de la façon 
suivante :

05. Dans le tableau ci-dessous choisir la case correspondant à l’inter-
section entre la ligne avec le poids et la colonne avec l’angle d’ou-
verture du vantail. La case contient la valeur de l’indice de charge 
de travail (K) de chaque manœuvre (exemple : opérateur avec bras 
standard sur vantail de 130 kg et ouverture de 95°; K = 84).

                                                   Angle d’ouverture

                              avec bras standard                      avec bras réduit

Poids vantail ≤90° 90÷100° 100÷110° ≤90° 90÷100° 100÷110°

< 80 kg 30 44 60 60 84 112

80-120 kg 42 58 90 90 128 200

120-150 kg 55 84 144 144 220 288

150-180 kg  86 126 220

moteur

06. Dans le Tableau 4 choisir la case correspondant à l’intersection avec 
la ligne contenant la valeur de Ed et la colonne contenant la valeur de 
K. La case contient le nombre maximum possible de cycles par jour 
(exemple : Ed= 2800 ; K= 84 ; cycles par jour = 30).

Si le nombre relevé est trop petit pour l’utilisation prévue ou bien s’il est dans 
la zone « zone d’utilisation déconseillée » l’utilisation de 2 ou plusieurs pan-
neaux photovoltaïques de puissance supérieure peut être prise en compte. 
Contacter le service après-vente Nice pour d’autres informations.

La méthode décrite permet de calculer le nombre maximum possible de 
cycles par jour que l’automatisme est en mesure de faire en fonction 
de l’énergie fournie par le soleil. La valeur calculée doit être considérée 
comme une valeur moyenne et identique pour tous les jours de la semaine. 
Compte tenu de la présence de l’accumulateur qui sert de « magasin » 
d’énergie et du fait que l’accumulateur permet l’autonomie de l’automa-
tisme même pendant de longues périodes de mauvais temps (quand le 
panneau photovoltaïque produit très peu d’énergie) il peut être possible de 
dépasser parfois le nombre maximum de cycles par jour, à condition que 
la moyenne sur les 10-15 jours reste dans les limites prévues.

Le Tableau 5 indique le nombre de cycles maximums possibles, en fonc-
tion de l’indice de charge de travail (K) de la manœuvre, en utilisant 
uniquement l’énergie emmagasinée par l’accumulateur. Ces valeurs 
considèrent que dans un premier temps l’accumulateur est complète-
ment chargé (exemple : après une longue période de beau temps ou 
après une recharge avec le bloc d’alimentation en option modèle PCB) et 
que les manœuvres sont effectuées dans une période de 30 jours

Quand l’accumulateur a terminé toute l’énergie accumulée, sa led com-
mencera à signaler l’état de charge épuisée avec un bref clignotement 
toutes les 5 secondes accompagné d’un « bip » sonore.

Si le système « ALTO » est utilisé sur un portail à 1 vantail (un seul opé-
rateur), le nombre maximum possible de cycles correspondra à la valeur 
résultant des tableaux, multipliée par 1,5. Par exemple, si le calcul donne 
un nombre de cycles de 30 et que le portail est à 1 vantail, le nombre de 
cycles sera : 30 x 1,5 = 45.

A.6 - Fonction « Stand-by » quand le dispositif 
PR200 et/ou SOLEKIT est installé (dispositifs en 
option)

Quand l’automatisme est alimenté par la batterie tampon PR200 ou par 
le système photovoltaïque SOLEKIT, 60 secondes après la fin d’une 
manœuvre ou d’un cycle automatique de manœuvres, la fonction « Stand-
by » s’active automatiquement. Cette fonction éteint la sortie « BUS » et 
tous les dispositifs qui y sont connectés, les sorties « Flash », « Els » et 
toutes les leds, sauf la led BUS qui clignotera plus lentement (1 cligno-
tement toutes les 5 secondes). Ensuite, dès que l’utilisateur envoie une 
commande, la logique rétablit l’alimentation et commence la manœuvre 
(celle-ci peut commencer avec un bref retard).

A.7 - Comment utiliser l’entrée/sortie « BUS »
À la borne « BUS » on ne peut connecter que les dispositifs qui sont 
compatibles avec la technologie ECSBus (celle-ci est expliquée en détail 
dans le paragraphe 3.3.3). Important – Après l’essai de l’automatisa-
tion, à chaque fois que l’on connectera de nouveaux dispositifs à 
la borne « BUS » (ou qu’on en enlèvera) il faudra effectuer la procé-
dure de reconnaissance décrite au paragraphe A.10.

A.8 - Comment utiliser l’entrée « STOP »
L’entrée « STOP » provoque l’arrêt immédiat de la manœuvre (avec une 
brève inversion). On peut connecter à cette entrée des dispositifs avec 
sortie à contacts normalement ouverts « NO », des dispositifs à contacts 
normalement fermés « NF » ou des dispositifs avec sortie à résistance 
constante 8,2 kΩ, par exemple des bords sensibles.
En adoptant certaines solutions on peut connecter à l’entrée STOP plus 
d’un dispositif, même de type différent. Pour cela, se référer au Tableau 6 
et aux notes qui suivent le tableau.

Note 1. Il est possible de combiner NO et NF en connectant les deux 
contacts en parallèle, en prenant la précaution de connecter en 
série au contact NF une résistance de 8,2 kΩ (il est donc possible 
de combiner 3 dispositifs) : NO, NF et 8,2 kΩ).

Note 2. Plusieurs dispositifs NO peuvent être connectés en parallèle entre 
eux sans aucune limite de quantité.

TABLEAU 4 – Nombre maximum de cycles par jour (réf. paragraphe A.5.1)

 Ed K≤50 K≤75 K=100 K=125 K=150 K=175 K=200 K=225 K=250 K=275 K=300
 9500 183 122 92 73 61 52 46 41 37 33 31
 9000 173 115 87 69 58 49 43 38 35 31 29
 8500 163 109 82 65 54 47 41 36 33 30 27
 8000 153 102 77 61 51 44 38 34 31 28 2
 7500 143 95 72 57 48 41 36 32 29 26 24
 7000 133 89 67 53 44 38 33 30 27 24 22
 6500 123 82 62 49 41 35 31 27 25 22 21
 6000 113 75 57 45 38 32 28 25 23 21 19
 5500 103 69 52 41 34 29 26 23 21 19 17
 5000 93 62 47 37 31 27 23 21 19 17 16
 4500 83 55 42 33 28 24 21 18 17 15 14
 4000 73 49 37 29 24 21 18 16 15 13 12
 3500 63 42 32 25 21 18 16 14 13 11 11
 3000 53 35 27 21 18 15 13 12 11 10 9
 2500 43 29 22 17 14 12 11 10 9 8 7
 2000 33 22 17 13 11 9 8 7 7 6 6
 1500 23 15 12 9 8 7 6 
 1000 13 9 7 

Zone d’utilisation déconseillée

TABLEAU 5 – Nombre maximum de cycles uniquement avec la charge de l’accumulateur (réf. paragraphe A.5.1)

  K≤50 K≤75 K=100 K=125 K=150 K=175 K=200 K=225 K=250 K=275 K=300
  1082 721 541 433 361 309 271 240 216 197 180
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Note 3. Plusieurs dispositifs NF peuvent être connectés les uns aux 
autres en série sans aucune limite de nombre.

Note 4. Deux dispositifs avec sortie à résistance constante 8,2 kΩ 
peuvent être connectés entre eux en parallèle. Si par contre ces 
dispositifs sont plus de deux il faut les connecter entre eux « en 
cascade » en mettant une seule résistance terminale de 8,2 kΩ.

Avertissement ! – Si à l’entrée « STOP » sont connectés des dispositifs 
avec fonctions de sécurité, seuls les dispositifs avec sortie à résistance 
constante 8,2 kΩ garantissent la catégorie 3 de sécurité aux pannes.

Important – Après l’essai de l’automatisation, à chaque fois que 
l’on connectera de nouveaux dispositifs à la borne « STOP » (ou 
qu’on en enlèvera) il faudra effectuer la procédure de reconnais-
sance décrite au paragraphe A.10.
Durant l’utilisation de l’automatisme, la logique provoquera l’arrêt d’une 
manœuvre en cours quand une variation se vérifiera par rapport à l’état 
du dispositif reconnu.

A.9 - Comment installer et connecter d’autres 
paires de photocellules

En plus de la première paire de photocellules installées comme décrit 
dans le paragraphe 5.3, il est possible à tout moment d’installer d’autres 
paires de photocellules, en opérant de la façon suivante.

01. Installer les photocellules TX et RX en utilisant l’un des schémas mon-
trés dans la fig. 37 ; connecter ensuite les photocellules à la logique 
de commande.

02. Dans le Tableau 7 identifier la position des cavaliers électriques qui 
correspond au schéma utilisé pour installer les photocellules; puis 
utiliser les cavaliers dans la photocellule TX et RX, dans la même 
position identifiée (note – remettre les cavaliers non utilisés dans le 
logement prévu à cet effet (fig. 38), pour pouvoir les réutiliser dans 
le futur). Avertissement – Puisque cette configuration servira à la 
logique de commande pour reconnaître le couple de photocellules 
et pour leur attribuer un fonctionnement spécifique, il est conseillé de 
vérifier qu’il n’y a pas d’autres paires de photocellules avec les cava-
liers insérés dans la même position.

03. Exécuter la procédure du paragraphe A.10 pour faire reconnaître par 
la logique de commande l’identité de ces nouvelles photocellules.

A.10 - Reconnaissance de l’identité des nouveaux 
dispositifs connectés ou retirés

À chaque fois que, sur la logique, sont connectés directement ou indirec-
tement (ou sont enlevés) des dispositifs aux bornes « BUS » et « STOP », 
il faut faire reconnaître à la logique de commande l’identité de ces dispo-
sitifs. La procédure qui suit permet à la logique de commande de recon-
naître un par un les dispositifs connectés et de leur attribuer une adresse 
personnelle et univoque.

37

01. Sur la logique, presser la touche P2 jusqu’à ce que la led P2 com-
mence à clignoter rapidement puis relâcher la touche.

02. Attendre quelques secondes pour donner le temps à la logique de 
commande de reconnaître tous les dispositifs connectés. La recon-
naissance se conclut quand la led STOP reste allumée et quand la led 
P2 s’éteint. Attention ! – Si la led P2 continue à clignoter, cela signifie 
qu’il y a une erreur ; dans ce cas lire le paragraphe D - « Résolution 
des problèmes ».

03. Effectuer de nouveau la procédure d’essai de l’automatisme comme 
décrit dans le paragraphe 9.1 - « Essai ».

Attention ! – Si dans le futur un nouveau dispositif est connecté à la 
logique de commande (par exemple, une nouvelle paire de photocellules), 
ou si un dispositif est enlevé, ne pas oublier d’effectuer de nouveau cette 
procédure de reconnaissance.

B - RÉGLAGES AVANCÉS
La logique de commande du système « ALTO » a une série de paramètres 
réglables qui permettent d’adapter le produit aux exigences spécifiques 
de l’automatisme et de ses utilisateurs.
Pour modifier une valeur ou vérifier la valeur sélectionnée utili-
ser un émetteur radio mémorisé en « Mode 1 » (éventuellement, en 
mémoriser un en se référant au paragraphe C.2).

B.1 - Comment modifier la valeur d’un paramètre
Avertissement - Durant la procédure, la touche indiquée doit être pres-
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 Tableau 6

1er dispositif

NA NC 8,2kΩ

NA En parallèle
(note 2) (note 1) En parallèle

NC (note 1) En série
(note 3) En série

8,2kΩ En parallèle En série En parallèle
(note 4)

A
Photocellule h = 50 cm ;  
avec intervention en fermeture

B
Photocellule h = 100 cm ; avec 
intervention en fermeture

C
Photocellule h = 50 cm ; avec inter-
vention en ouverture et fermeture

D
Photocellule h = 100 cm ; avec inter-
vention en ouverture et fermeture

E
Photocellule à droite avec interven-
tion en ouverture

F
Photocellule à gauche avec interven-
tion en ouverture

Tableau 7

 Photocellule Cavaliers Photocellule Cavaliers

38
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sée pendant environ 1 seconde, avec une pause d’environ 1 seconde 
avant de la presser de nouveau. Cela donnera à la logique de commande 
le temps de reconnaître la commande envoyée par radio.

01. Dans le Tableau 8 choisir le paramètre que l’on désire modifier (la 
signification des paramètres est indiquée dans le paragraphe B.2) et 
noter la valeur que l’on souhaite configurer, la touche de l’émetteur 
pour sélectionner cette valeur et le nombre de pressions sur la touche 
pour configurer la valeur choisie.

02. Sur l’émetteur, maintenir simultanément la pression sur les touches 
T1 et T2 ou T1 et T3 (voir dans le Tableau 8) pendant au moins 5 
secondes ; puis relâcher les touches.

03. (dans les 3 secondes) Modifier la valeur du paramètre choisi en pressant 
une touche sur l’émetteur un certain nombre de fois : la touche et le 
nombre de pressions sont précisés dans le Tableau 8. Exemple : pour 
régler le « Temps de pause » à 40 secondes, presser la touche T1 3 fois.

B.2 - Liste des paramètres modifiables (Tableau 8)
• Temps de pause : c’est le temps que la logique laisse s’écouler, après 

une manœuvre d’ouverture, avant de refermer automatiquement les van-
taux. Avertissement – La pause sera active uniquement si l’on a pro-
grammé l’option « cycle complet » (c’est-à-dire la refermeture automa-
tique du portail) durant la programmation décrite au paragraphe 7.3.2.

• Commande « Piéton » : elle comprend 4 typologies de commande 
relatives à l’« ouverture partielle » des vantaux. Pendant l’utilisation de 
l’automatisme, la commande sélectionnée s’active quand on appuie 
sur la touche T2 de l’émetteur.

• Force moteurs  : normalement, durant une manœuvre le moteur 
em ploie une force donnée pour déplacer le vantail, en contrastant son 
poids, les frottements sur les gonds et l’éventuelle présence de vent etc.

 Si au cours d’une manœuvre un obstacle accidentel freine ultérieure-
ment le vantail, le moteur augmente la force appliquée dans la tenta-
tive de surmonter l’obstacle. Dans ce cas, si la force que l’obstacle 
demande au moteur dépasse le niveau sélectionné, la logique com-
mande instantanément une manœuvre de sécurité, en inversant le 
mouvement du vantail. Par conséquent, si ce paramètre est correcte-
ment réglé, il offre une sécurité supplémentaire.

• Commande « Pas à Pas » : elle comprend 4 typologies de commande 
« pas à pas », c’est-à-dire une commande où chaque pression de la 
touche active la manœuvre successive à celle qui vient de se conclure ou 
qui est en cours, suivant l’ordre préétabli dans la séquence programmée. 
Pendant l’utilisation de l’automatisme, la commande sélectionnée s’ac-
tive quand on appuie sur la touche T1 de l’émetteur et dans les dispositifs 
connectés à la logique de commande à travers la borne « SbS ».

• Décharge pression : c’est un paramètre qui, quand il est réglé de 
manière adéquate, permet de décharger la tension à laquelle est sou-
mise la structure quand les vantaux sont arrêtés et en appui contre les 
butées de fin de course en ouverture ou en fermeture.

Tous les paramètres peuvent être réglés comme on le désire, hormis les 
paramètres « Force moteurs » et « Décharge pression » qui obéissent aux 
règles suivantes :

Force moteurs :
• Ne pas utiliser de valeurs trop élevées de force pour compenser les 

éventuelles anomalies dans le mouvement du portail dues, par exemple, 
à des points de plus grand frottement. En effet, une force excessive 
peut compromettre le fonctionnement correct du système de sécurité 
ou endommager le vantail.

• Si le contrôle de la force moteur est utilisé comme soutien du système 
pour la réduction de la force d’impact, après chaque réglage, répéter la 
mesure de la force, comme le prévoit la norme EN 12445.

•  Les conditions atmosphériques du lieu d’installation (par exemple, 
rafales de vent) peuvent influencer le mouvement du vantail, en provo-
quant une augmentation de la charge perçue par le moteur. Par consé-
quent, périodiquement, un nouveau réglage du paramètre « Force 
moteurs » pourrait être nécessaire.

Décharge pression :
• Ne pas utiliser de valeurs de décharge pression trop basses parce 

qu’elles sont inutiles ; de plus, elles peuvent endommager le vantail et la 
butée de fin de course.

• Ne pas utiliser de valeurs de décharge pression trop élevées car elles 
peuvent maintenir le vantail éloigné de la butée de fin de course.

• Utiliser une valeur de décharge pression qui permette au vantail de res-
ter en contact avec la butée de fin de course sans que celle-ci exerce 
une pression excessive sur le moteur.

B.3 - Comment vérifier la sélection d’un paramètre
À tout moment, il est possible de vérifier la sélection d’un paramètre dési-
ré, en utilisant la procédure suivante.

01. Dans le Tableau 9 choisir le paramètre que l’on souhaite vérifier (la 
signification des paramètres est indiquée dans le paragraphe B.2).

02. Sur l’émetteur, maintenir simultanément la pression sur les touches 
T1 et T2 ou T1 et T3 (voir dans le Tableau 9) pendant au moins 5 
secondes ; puis relâcher les touches.

03. (dans les 3 secondes) Sur l’émetteur, maintenir la pression sur la 
touche relative au paramètre à vérifier et la relâcher quand l’indicateur 
commence à clignoter.

04. Compter le nombre de clignotements et chercher le numéro dans 
le Tableau 10 (colonne « N. ») ; on peut alors lire sur la même ligne 
la valeur actuellement sélectionnée dans le paramètre que l’on est 
en train de vérifier. Exemple  : si l’indicateur effectue 3 clignote-
ments, cela signifie que le « Temps de pause » est programmé à 40 
secondes.

C - MÉMORISATION OU EFFACEMENT DES 
ÉMETTEURS RADIO

C.1 - Mémorisation du PREMIER émetteur
Les émetteurs ne sont pas mémorisés; par conséquent, au début, il est 
nécessaire exécuter la mémorisation du PREMIER émetteur (Mode 1), en 
utilisant la procedure C.2.

C.2 - Procédure de mémorisation « Mode I »
Quand on utilise cette procédure, le système associe automatiquement, à 
chaque touche de l’émetteur, les commandes suivantes :

touche T1 = commande « Pas à Pas » (> Ouverture > Stop > Fermeture > ...)

touche T2 = commande « Piéton » (> Ouverture totale d’1 vantail > ...)

touche T3 = commande > Ouverture > Stop > ...
touche T4 = commande > Fermeture > Stop > ...

Notes : • La touche T5 non est utilisé dans cette 
application. • Les commandes des touches T1 
et T2 peuvent être modifiées par l’utilisateur (lire 
le paragraphe B.1 et le Tableau 8). • Le symbole 
« > » signifie : « presser 1 fois la touche » .

Ensuite, pour mémoriser simultanément ces 
commandes sur les 4 touches d’un émetteur, 
procéder de la façon suivante.

01. Sur la logique, presser la touche P1 jusqu’à ce que la led P1 com-
mence à clignoter rapidement puis relâcher la touche.

02. (dans les 10 secondes) Presser pendant au moins 2 secondes une 
touche quelconque de l’émetteur radio à mémoriser.

 Si la mémorisation a été correctement effectuée, la led P1 clignotera 
trois fois.

03. S’il y a d’autres émetteurs à mémoriser, répéter le point 02 dans les 
10 secondes qui suivent, sinon la procédure de mémorisation se ter-
mine automatiquement.

Un émetteur mémorisé en Mode I ne pourra commander qu’1 seul auto-
matisme, en utilisant les 4 commandes.

C.3 - Procédure de mémorisation « Mode II »
Quand on utilise cette procédure, c’est l’installateur qui associe à une 
touche d’un émetteur une commande désirée, choisie parmi celles dispo-
nibles. Par conséquent, pour mémoriser une commande sur une touche 
procéder de la façon suivante.

01. Consulter le tableau ci-après ; choisir la commande que l’on souhaite 
mémoriser et noter le nombre de pressions à faire (au point 03) sur la 
touche de l’émetteur, pour mémoriser cette commande.

 • commande « Pas à Pas » (> Ouverture > Stop > Fermeture > ...) 
presser 1 fois

 • commande « Piéton » (> Ouverture totale d’1 vantail > ...) 
presser 2 fois

 • commande > Ouverture > Stop > ...
 presser 3 fois
 • commande > Fermeture > Stop > ...
 presser 4 fois

 Notes :  • Les commandes « Pas à Pas » et « Piéton » peuvent être 
modifiées par l’utilisateur (lire le paragraphe B.1).• Le symbole « > » 
signifie : « presser 1 fois la touche » .

02. Sur la logique de commande, presser la touche P1 un nombre de 
fois égal à la commande que l’on désire mémoriser et s’assurer que 
la led P1 émet un nombre de clignotements rapides identiques à la 
commande choisie.

03. (dans les 10 secondes) Presser pendant 3 secondes la touche dési-
rée de l’émetteur à mémoriser. Si la mémorisation a été correctement 
effectuée, sur la logique la led « P1 » clignotera trois fois lentement.

04. S’il y a d’autres émetteurs à mémoriser pour le même type de com-

T4

T2

T5

T3

T1
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Paramètre Touches d’accès Valeur disponible à choisir Touche Nb pressions

Temps de pause T1 + T2 10 secondes T1 1 fois

  20 secondes (*) T1 2 fois

  40 secondes T1 3 fois

  80 secondes T1 4 fois

Commande « Piéton » T1 + T2 Ouverture 1 vantail à mi-course T2 1 fois

  Ouverture 1 vantail total (*) T2 2 fois

  Ouverture 2 vantaux partiels à 1/4 de la course T2 3 fois

  Ouverture 2 vantaux partiels à mi-course T2 4 fois

Force moteurs T1 + T2 Minimum T3 1 fois

  Moyenne minimum (*) T3 2 fois

  Moyenne maximum T3 3 fois

  Maximum T3 4 fois

Commande « Pas à Pas » T1 + T2 > Ouverture > Stop > Fermeture > Stop > ... T4 1 fois

  > Ouverture > Stop > Fermeture > ... (*) T4 2 fois

  > Ouverture > Fermeture > ... T4 3 fois

  > Ouverture > ... T4 4 fois

Décharge pression

• en Fermeture (moteur 1) T1 + T3 Aucune décharge (*) T1 1 fois

  0,1s (minimum) T1 2 fois

  •• T1 3 fois

  ••• T1 4 fois

  0,4s (moyenne) T1 5 fois

  ••••• T1 6 fois

  •••••• T1 7 fois

  0,7s (maximum) T1 8 fois

• en Ouverture (moteur 1) T1 + T3 Aucune décharge (*) T2 1 fois

  0,1s (minimum) T2 2 fois

  •• T2 3 fois

  ••• T2 4 fois

  0,4s (moyenne) T2 5 fois

  ••••• T2 6 fois

  •••••• T2 7 fois

  0,7s (maximum) T2 8 fois

• en Fermeture (moteur 2) T1 + T3 Aucune décharge (*) T3 1 fois

  0,1s (minimum) T3 2 fois

  •• T3 3 fois

  ••• T3 4 fois

  0,4s (moyenne) T3 5 fois

  ••••• T3 6 fois

  •••••• T3 7 fois

  0,7s (maximum) T3 8 fois

• en Ouverture (moteur 2) T1 + T3 Aucune décharge (*) T4 1 fois

  0,1s (minimum) T4 2 fois

  •• T4 3 fois

  ••• T4 4 fois

  0,4s (moyenne) T4 5 fois

  ••••• T4 6 fois

  •••••• T4 7 fois

  0,7s (maximum) T4 8 fois

(*) Valeur d’usine

(activée avec la touche T1 de 
l’émetteur et avec la  borne 
« SbS » de la logique)

(activée avec la touche T2 
de l’émetteur)
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mande, répéter le point 03 dans les 10 s qui suivent sinon la procé-
dure de mémorisation s’arrêtera automatiquement.

Pour mémoriser une autre touche répéter la procédure depuis le début.

C.4 - Procédure de duplication d’un émetteur exis-
tant, déjà mémorisé

La présente procédure permet de mémoriser dans la logique un nouvel 
émetteur en dupliquant les caractéristiques d’un autre émetteur existant, 
déjà mémorisé. Dans l’exécution de la procédure, faire attention aux 
consignes suivantes :
– si l’émetteur à dupliquer est mémorisé en Mode I, quand il est demandé 
de presser une touche, on peut presser une touche quelconque sur les 
deux émetteurs ;
– en revanche, si l’émetteur à dupliquer est mémorisé en Mode II, quand il 
est demandé de presser une touche, il faut presser sur l’« ancien » émet-
teur la touche avec la commande que l’on souhaite dupliquer, et sur le « 
nouvel » émetteur, la touche à laquelle on veut associer cette commande.

01. Se positionner avec les deux émetteurs dans le rayon de réception de 
l’automatisation et presser pendant au moins 5 secondes la touche 
sur le « nouvel » émetteur radio ; relâcher ensuite la touche.

02. Presser lentement 3 fois la touche sur l’« ancien » émetteur.
03. Appuyer lentement 1 fois sur la touche du « nouvel » émetteur.
 Le « nouvel » émetteur est maintenant mémorisé dans la logique de 

commande avec les caractéristiques de l’« ancien ».

Pour mémoriser d’autres émetteurs répéter de nouveau la procédure.

C.5 - Effacement de TOUS les émetteurs radio 
mémorisés dans la logique

Attention ! – Cette opération efface tous les émetteurs mémorisés.

01. Sur la logique, presser la touche P1 et attendre que la led P1 s’al-
lume, s’éteigne et émette 3 clignotements - relâcher la touche exac-
tement au cours du 3e clignotement.

02. Attendre environ 4 secondes pendant lesquelles la led P1 clignote 
très rapidement (= effacement en cours).

03. Au bout de quelques instants, la led P1 émettra 5 clignotements lents 
(= effacement ok).

C.6 - Utilisation des émetteurs mémorisés en 
« Mode II »

Dans la même logique de commande, on peut mémoriser plusieurs émet-
teurs, certains en Mode I et d’autres en Mode II. La logique de commande 
contient 256 blocs de mémoire et chacun peut mémoriser soit toutes les 
touches d’un émetteur, si ce dernier est mémorisé en Mode I, soit 1 seule 
touche d’un émetteur, si ce dernier est mémorisé en Mode II.

En utilisant de manière adéquate la mémorisation en Mode II, il est pos-
sible de commander aussi 2 ou plusieurs automatismes différents. Par 
exemple,
• avec la touche T1 mémorisée avec « > Ouverture > Stop > ... » on peut 
commander 1 automatisme ;
• avec la touche T2 mémorisée avec « > Fermeture > Stop > ... » on 
peut commander 1 automatisme ;
• avec la touche T3 mémorisée avec « > Ouverture > Stop > Fermeture > ... 
» on peut commander 2 automatismes ;
• avec la touche T4 mémorisée avec « > Ouverture > Stop > Fermeture  > ... 
» on peut commander 3 automatismes.

Attention ! - Si un émetteur est déjà mémorisé en Mode I, il n’est pas 
possible de mémoriser l’une de ses touches en Mode II.

D - RÉSOLUTION DES PROBLÈMES
Le Tableau 12 fournit des indications utiles pour affronter les éventuels 
problèmes de fonctionnement pouvant se vérifier durant l’installation ou 
en cas de panne.

E - DIAGNOSTIC ET SIGNALISATIONS
Certains dispositifs offrent directement des signalisations particulières à 
travers lesquelles il est possible de reconnaître l’état de fonctionnement 
ou l’éventuel problème.

E.1 - Signalisations de la led sur les photocellules
Les photocellules contiennent une led « SAFE » (fig. 28) qui permet de 
vérifier à tout moment l’état de fonctionnement. Pour comprendre la signi-
fication des clignotements lire le Tableau 13.

Tableau 9

Temps de pause T1 + T2 T1

Ouverture piétons T1 + T2 T2

Force moteurs T1 + T2 T3

Fonction « Pas à Pas » T1 + T2 T4

Décharge en Fermeture (moteur 1) T1 + T3 T1

Décharge en Ouverture (moteur 1) T1 + T3 T2

Décharge en Fermeture (moteur 2) T1 + T3 T3

Décharge en Ouverture (moteur 2) T1 + T3 T4

Touches 
d’accès              Paramètre Touche pour 

affichage

Tableau 10

Paramètre N. Valeur programmée
Temps de pause 1 10 secondes
 2 20 secondes (*)
 3 40 secondes
 4 80 secondes
Commande 1 Ouverture 1 vantail à mi-course
« Piéton » 2 Ouverture 1 vantail total (*)
 3 Ouverture 2 vantaux partiels à 1/4 de la course
 4 Ouverture 2 vantaux partiels à mi-course
Force moteurs 1 Minimum
 2 Moyenne minimum (*)
 3 Moyenne maximum
 4 Maximum
Commande 1 > Ouverture > Stop > Fermeture > Stop > ...
« Pas à Pas » 2 > Ouverture > Stop > Fermeture > ... (*)
 3 > Ouverture > Fermeture > ...
 4 > Ouverture > ...
Décharge pression
• en Fermeture  1 Aucune décharge (*)
 (moteur 1) 2 0,1s (minimum)
 3 ••
 4 •••
 5 0,4s (moyenne)
 6 •••••
 7 ••••••
 8 0,7s (maximum)
• en Ouverture  1 Aucune décharge (*)
 (moteur 1) 2 0,1s (minimum)
 3 ••
 4 •••
 5 0,4s (moyenne)
 6 •••••
 7 ••••••
 8 0,7s (maximum)
• en Fermeture  1 Aucune décharge (*)
 (moteur 2) 2 0,1s (minimum)
 3 ••
 4 •••
 5 0,4s (moyenne)
 6 •••••
 7 ••••••
 8 0,7s (maximum)
• en Ouverture  1 Aucune décharge (*)
 (moteur 2) 2 0,1s (minimum)
 3 ••
 4 •••
 5 0,4s (moyenne)
 6 •••••
 7 ••••••
 8 0,7s (maximum)

(*) Valeur d’usine
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Tableau 11 - Signalisations des leds sur la logique de commande

E.2 - Signalisations des leds sur la logique de 
commande

Il y a, sur la logique de commande, une série de leds qui peuvent donner 
des signalisations particulières aussi bien dans le fonctionnement normal 
qu’en cas d’anomalie. Pour comprendre la signification des clignote-
ments lire le Tableau 11.

E.3 - Signalisations du clignotant
Durant la manœuvre, l’indicateur clignotant émet 1 clignotement toutes 
les secondes ; en présence d’anomalies, il émet des clignotements plus 
fréquents (toutes les demi-secondes) ; les clignotements se répètent 2 
fois, à intervalles d’1 seconde. Pour comprendre la signification des cli-
gnotements lire le Tableau 14.

Action

Vérifier si la tension arrive ; vérifier si les fusibles sont intervenus ; si 
c’est le cas, vérifier la cause de la panne puis les remplacer par des 
fusibles ayant les mêmes caractéristiques.

Il y a une anomalie grave ; essayer d’éteindre la logique de commande 
pendant quelques secondes ; si l’état persiste, il y a une panne et il faut 
remplacer la carte électronique.

Fonctionnement normal de la logique de commande

C’est normal quand il y a un changement de l’une des entrées : SbS, 
STOP, intervention des photocellules ou si un émetteur radio est utilisé.

  
 

Une surcharge a été relevée et donc l’alimentation sur le BUS a été 
éteinte. Vérifier, en déconnectant éventuellement les dispositifs un à la 
fois. Pour allumer l’alimentation au BUS il suffit de donner une com-
mande, par exemple avec l’émetteur radio.

Action

Vérifier les dispositifs connectés à l’entrée STOP.

Entrée STOP active.

Action

Entrée SbS non active.

C’est normal seulement si le dispositif connecté à l’entrée SbS est 
effectivement actif.

Action

Aucune mémorisation en cours.

C’est normal durant la mémorisation en mode 1 qui dure au maximum 
10 s.

C’est normal durant la mémorisation en mode 2 qui dure au maximum 
10 s.

Une commande d’un émetteur non mémorisé a été reçue.

Mémorisation effectuée correctement.

Effacement de tous les émetteurs radio effectué correctement.

Action

Vitesse « lente » sélectionnée.

Vitesse « rapide » sélectionnée.

Des dispositifs pourraient être en panne ; vérifier et éventuellement 
essayer de refaire la phase de reconnaissance des dispositifs connec-
tés (lire le paragraphe A.10).

Indique que la phase de recherche des dispositifs connectés est en 
cours (elle dure quelques secondes au maximum).

Action

Fonctionnement avec « cycle à moitié » (semi-automatique).

Fonctionnement avec « cycle complet » (automatique).

Effectuer la phase de reconnaissance des angles d’ouverture et de fer-
meture des vantaux (lire le paragraphe 7.2).

Indique que la phase de reconnaissance automatique des angles 
d’ouverture est en cours.

LED BUS

Éteinte

Allumée

Un clignotement par seconde

2 clignotements longs

Série de clignotements 
séparés par une pause.

Clignotement rapide

LED STOP

Éteinte

Allumée

LED SbS

Éteinte

Allumée

LED P1

Éteinte

Allumée

Série de clignotements 
rapides, de 1 à 4

1 clignotement lent

3 clignotements lents

5 clignotements lents

LED P2

Éteinte

Allumée

1 clignotement par seconde

2 clignotements par seconde

LED P3

Éteinte

Allumée

1 clignotement par seconde

2 clignotements par seconde

État

Anomalie

Anomalie grave

Tout est OK

Une variation de l’état des 
entrées s’est produite

Court-circuit sur le BUS

État

Intervention de l’entrée de 
STOP

Tout est OK.

État

Tout est OK.

Intervention de l’entrée SbS 
 

État

Tout est OK.

Mémorisation en « Mode I »

Mémorisation en « Mode II »

Commande erronée

Mémorisation OK

Effacement OK

État

Tout est OK

Tout est OK

Il n’y a aucun dispositif reconnu 
ou il y a une erreur dans les dis-
positifs reconnus.

Phase de reconnaissance des 
dispositifs en cours.

État

Tout est OK

Tout est OK

Aucun angle d’ouverture 
mémorisé

Phase de reconnaissance auto-
ma tique des angles d’ouverture en 
cours

C’est la même signalisation que celle du clignotant. Lire le Tableau 14
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Symptômes

L’émetteur radio n’émet aucun signal (la 
led ne s’allume pas)

La manœuvre ne démarre pas et la led 
« BUS » ne clignote pas

La manœuvre ne démarre pas et le 
clignotant est éteint

La manœuvre ne démarre pas et le 
clignotant émet quelques clignotements

La manœuvre commence mais juste 
après, une inversion se produit

La manœuvre est effectuée mais le 
clignotant ne fonctionne pas

Cause probable et solution possible

• Vérifier si les piles sont épuisées, le cas échéant les remplacer.

• Vérifier que le câble d’alimentation est correctement branché dans la prise du secteur.
• Vérifier que les fusibles ne sont pas interrompus (paragraphe A.3) ; si c’est le cas, vérifier la cause de la 

panne et les remplacer par d’autres ayant la même valeur de courant et les mêmes caractéristiques.

• Vérifier que la commande est effectivement reçue. Si la commande arrive à l’entrée SbS, la led « 
SbS » correspondante doit s’allumer ; si par contre on utilise l’émetteur radio, la led « BUS » doit 
faire deux longs clignotements.

• Lire le Tableau 14.

• La force sélectionnée est trop basse pour manœuvrer les vantaux. Vérifier s’il y a des obstacles et 
sélectionner éventuellement une force supérieure, comme décrit dans le paragraphe B1.

• Vérifier que durant la manœuvre la tension arrive à la borne FLASH du clignotant (étant intermit-
tente la valeur de tension n’est pas significative : environ 10-30 V ) ; si la tension arrive, le pro-
blème est dû à l’ampoule qui devra être remplacée par une de même type.

Tableau 13 - Signalisations de la led sur les photocellules

LED “SAFE”

Éteinte

3 clignotements rapides et 
1 seconde de pause

1 clignotement très lent

1 clignotement lent

1 clignotement rapide

1 clignotement très rapide

Toujours allumée

État

La photocellule n’est pas alimen-
tée ou est en panne

Dispositif non reconnu par la 
logique de commande

Le RX reçoit un excellent signal

Le RX reçoit un bon signal

Le RX reçoit un signal faible

Le RX reçoit un mauvais signal

Le RX ne reçoit aucun signal

Action

Vérifier que sur les bornes de la photocellule, une tension d’environ 
8-12 Vcc est présente ; si la tension est correcte, la photocellule est 
probablement en panne

Répéter la procédure de reconnaissance par la logique de commande 
(paragraphe A.10). Vérifier que toutes les paires de photocellules sur 
BUS ont des adresses différentes (lire le paragraphe A.9)

Fonctionnement normal

Fonctionnement normal

Fonctionnement normal mais il est bon de vérifier l’alignement TX-RX 
et la propreté des verres de protection

On est à la limite du fonctionnement normal ; il faut vérifier par consé-
quent l’alignement TX-RX et la propreté des verres de protection

Vérifier la présence d’un obstacle entre TX et RX. Vérifier que la led sur 
le TX effectue un clignotement lent. Vérifier l’alignement entre TX et RX

Tableau 14 - Signalisations du clignotant

Clignotements rapides

1 clignotement,
pause d’1 seconde,
1 clignotement

2 clignotements,
pause d’1 seconde,
2 clignotements

3 clignotements,
pause d’1 seconde,
3 clignotements

4 clignotements,
pause d’1 seconde,
4 clignotements

État

Erreur sur le BUS

Intervention d’une photocellule

Intervention du limiteur de la « 
force moteur »

Intervention de l’entrée de 
STOP

Action

Au début de la manœuvre, la vérification des dispositifs présents ne 
correspond pas aux dispositifs reconnus ; vérifier et éventuellement 
essayer de refaire la reconnaissance des dispositifs (paragraphe A.10). 
Des dispositifs pourraient être en panne ; vérifier et les remplacer.

Au début de la manœuvre une ou plusieurs photocellules nient l’autori-
sation ; vérifier si elles sont occultées par un obstacle. Durant le mou-
vement, si un obstacle est effectivement présent, aucune action n’est 
nécessaire.

Durant le mouvement, le vantail a rencontré un frottement plus fort ; en 
vérifier la cause.

Au début de la manœuvre ou durant le mouvement, il y a eu une inter-
vention de l’entrée de STOP ; en vérifier la cause.
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Opérateur ALTO100C, pour portail avec vantail battant

• Typologie : opérateur électromécanique pour l’automatisation de portails et de portes, avec logique de commande incorporée munie de récepteur 
radio pour émetteurs « ECCO5... »

• Technologie adoptée : moteur en courant continu ; réducteur épicycloïdal ; débrayage manuel du moteur. Un bloc d’alimentation situé à l’intérieur 
du moteur (séparé de la logique de commande) réduit la tension de secteur à la tension nominale de 24 V  utilisée dans toute l’automatisation.

• Couple maximum : 100 Nm
• Couple nominal : 50 Nm
• Vitesse à vide : 0,20 rad/s ÷ 0,30 rad/s
• Vitesse au couple nominal : 0,16 rad/s ÷ 0,24 rad/s
• Fréquence maximale des cycles de manœuvre : 50 cycles/heure (maximum 100 cycles par jour)
• Temps maximum de fonctionnement continue : 10 minutes environ
• Limites d’application : le produit peut être utilisé sur des portails pesant jusqu’à 180 kg (vantail de 0,8 m) ou avec une longueur du vantail 

jusqu’à 1,6 m et angle d’ouverture jusqu’à 110°
• Alimentation de secteur : 230 V  (+10% -15%) 50/60 Hz
• Puissance absorbée : 120 W
• Alimentation de secours : prévision pour batterie tampon « PR200 »
• Sortie clignotant : pour indicateurs lumineux à Led (mod. FL200)
• Sortie « BUS » : une sortie avec charge maximum de 7 dispositifs ECSBus
• Entrée « SbS » : Pour contacts normalement ouverts (la fermeture du contact provoque la commande « Pas à Pas »)
• Entrée « STOP » : pour contacts normalement ouverts et/ou pour résistance constante à 8,2 kΩ, ou normalement fermés avec reconnaissance 

automatique de l’état « normal » (une variation par rapport à l’état mémorisé provoque la commande « STOP »)
• Entrée ANTENNE radio : 50 Ω pour câble type RG58 ou similaire
• Longueur maximum des câbles : alimentation de secteur : 30 m ; sorties moteurs : 10 m ; autres entrées/sorties : 20 m avec câble d’antenne si 

possible inférieur à 5 m (respecter les recommandations pour la section minimale et le type de câbles)
• Température ambiante de fonctionnement : -20°C...+50°C (l’efficacité de l’opérateur diminue aux basses températures)
• Montage : vertical, avec une plaque de fixation spécifique
• Indice de protection : IP 44
• Dimensions / poids : 385 x 90 x 123 mm / 4,8 kg
• Possibilité de commande radio : avec émetteurs ECCO5.... La logique de commande est prévue pour recevoir une ou plusieurs commandes : « 

Pas à Pas », « Ouverture partielle », « Ouverture seule » et « Fermeture seule »
• Émetteurs ECCO5... mémorisables : jusqu’à 256 s’ils sont mémorisés en « Mode I ».
• Portée des émetteurs ECCO5... : de 50 à 100 m. Cette distance peut varier en présence d’éventuels obstacles et/ou de perturbations électro-

magnétiques ; elle est influencée également par la position de l’antenne réceptrice incorporée au clignotant FL200
• Fonctions programmables : fonctionnement « semi-automatique » (après l’ouverture la logique ne referme pas automatiquement le portail) ou « 

automatique » (après l’ouverture la logique referme automatiquement le portail) ; vitesse du moteur « lente » ou « rapide » ; pour le fonctionnement 
« automatique », le temps de pause est sélectionnable entre 10, 20, 40 ou 80 secondes ; l’ouverture « piéton » est sélectionnable entre 4 modalités 
; sensibilité du système de détection des obstacles sélectionnable entre 4 niveaux ; fonctionnement de la commande « Pas à Pas » sélectionnable 
entre 4 modalités

• Fonctions autoprogrammées : autodétection des dispositifs connectés à la sortie « BUS » ; Autodétection du type de dispositif de « STOP » 
(contact NO, NF ou résistance 8,2 kΩ) ; autodétection de l’angle d’ouverture pour chaque moteur ; autodétection du nombre d’opérateurs pré-
sents dans l’automatisme (1 ou 2)

Opérateur ALTO100M, pour portail avec vantail battant

• Typologie : opérateur électromécanique pour l’automatisation de portails et de portes
• Technologie adoptée : moteur en courant continu ; réducteur épicycloïdal ; débrayage manuel du moteur
• Couple maximum : 100 Nm
• Couple nominal : 50 Nm
• Vitesse à vide : 0,20 rad/s ÷ 0,30 rad/s
• Vitesse au couple nominal : 0,16 rad/s ÷ 0,24 rad/s
• Fréquence maximale des cycles de manœuvre : 50 cycles/heure (maximum 100 cycles par jour)
• Temps maximum de fonctionnement continue : 10 minutes environ
• Limites d’application : le produit peut être utilisé sur des portails pesant jusqu’à 180 kg (vantail de 0,8 m) ou avec une longueur du vantail 

jusqu’à 1,6 m et angle d’ouverture jusqu’à 110°
• Alimentation : 24 V  (50 %)
• Courant nominal absorbé : 2 A ; au démarrage le courant est de 3 A pendant un maximum de 2 secondes
• Température ambiante de fonctionnement : -20°C...+50°C (l’efficacité de l’opérateur diminue aux basses températures)
• Montage : vertical, avec une plaque de fixation spécifique
• Indice de protection : IP 44
• Dimensions / poids : 385 x 90 x 123 mm / 4,3 kg

––––––––––––
NOTES : • Le kit ALTO101START et ALTO100 est produit par Nice S.p.a. (TV) I. • Dans le but d’améliorer les produits, Nice S.p.a. se réserve le droit 
d’en modifier à tout moment et sans préavis les caractéristiques techniques, en garantissant dans tous les cas le bon fonctionnement et le type d’uti-
lisation prévus. • Toutes les caractéristiques techniques se réfèrent à la température de 20 °C.
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–––  PHASE 11  –––

 Il est conseillé de conserver cette notice et de le remettre à 
tous les utilisateurs de l’automatisme.

11.1 – RECOMMANDATIONS
l Surveiller la porte en mouvement et se tenir à une distance de 
sécurité tant qu’il n’est pas complètement ouvert ou fermé ; ne 
pas transiter dans le passage tant que la porte n’est pas com-
plètement ouvert ou fermé. l Ne pas laisser les enfants jouer à 
proximité de la porte ou avec les commandes de celle-ci. l Gar-
der les émetteurs hors de portée des enfants. l Suspendre im-
médiatement l’utilisation de l’automatisme si vous notez une ano-
malie quelconque dans le fonctionnement (bruits ou mouvements 
par secousses) ; le non-respect de cet avertissement peut entraî-
ner de graves dangers et des risques d’accidents. l Ne toucher 
aucune partie pendant qu’elle est en mouvement. l Faire effec-
tuer les contrôles périodiques suivant ce qui est prévu par le plan 
de maintenance. l Les maintenances ou les réparations doivent 
être effectuées seulement par du personnel technique qualifié. 
l Envoyer une commande avec les dispositifs de sécurité hors 
d’usage :
Si les dispositifs de sécurité ne fonctionnent pas correctement ou sont 
hors service, il est quand même possible de commander la porte.

01. Actionner la commande de la porte avec l’émetteur. Si les dispositifs 
de sécurité donnent l’autorisation, la porte s’ouvrira normalement, sinon 
dans les 3 secondes qui suivent, actionner de nouveau et garder la com-
mande actionnée. 02. Au bout d’environ 2 secondes, le mouvement de la 
porte commencera en mode « action maintenue », c’est-à-dire que tant 
que la commande est maintenue, la porte continue sa manœuvre ; dès 
que la commande est relâchée, la porte s’arrête.

Si les dispositifs de sécurité sont hors service, il faut faire réparer au plus 
tôt l’automatisme.

11.2 – Débrayer  et bloquer  manuellement l’opérateur
L’opérateur est muni d’un système mécanique qui permet d’ouvrir et de 
fermer manuellement le portail. Ces opérations manuelles doivent être 
effectuées en cas de manque de courant électrique ou d’anomalies de 
fonctionnement ou dans les phases d’installation.

Note - En cas de coupure de courant, pour manœuvrer le portail, on peut 
utiliser également la batterie tampon PR200, si l’installation en est équipée.

Pour débrayer manuellement l’opérateur se référer à la fig. 39 et procéder 
de la façon suivante.

01. Tourner le disque de débrayage de 90°, dans le sens horaire, de ma-
nière à rendre visible le pivot de débrayage.

02. Introduire la clé fournie dans le pivot de débrayage.
03. Tourner la clé de débrayage dans le sens horaire, en lui faisant faire 

NOTICE D’UTILISATION (à remettre à l’utilisateur final)

presque un tour complet.
04. Il est maintenant possible de déplacer manuellement le vantail dans la 

position désirée.
05. Pour rétablir le bon fonctionnement de l’automatisme, introduire la clé 

dans le pivot de débrayage et la tourner dans le sens inverse horaire 
puis déplacer manuellement le vantail jusqu’à ce qu’on entende le 
bruit mécanique indiquant l’enclenchement du vantail au mécanisme 
d’entraînement.

06. Retirer la clé du pivot et tourner le disque de débrayage de 90° dans 
le sens inverse horaire de manière à boucher le trou.

En cas de panne de l’opérateur, il est tout de même possible d’essayer 
d’utiliser le débrayage du moteur pour vérifier si la panne ne concerne pas 
le mécanisme de débrayage.

11.3 – Commande de la porte
• Avec émetteur radio
La commande associée à chaque touche dépend du mode de mémo-
risation.

11.4 – Interventions d’entretien autorisées à l’utilisateur
Nous indiquons ci-après les interventions que l’utilisateur doit effectuer 
périodiquement :

• Nettoyage superficiel des dispositifs : utiliser un chiffon légère-
ment humide (pas mouillé). Ne pas utiliser de substances conte-
nant de l’alcool, du benzène, diluant ou autres substances in-
flammables ; l’utilisation de ces substances pourrait endomma-
ger les dispositifs et générer des incendies ou des chocs élec-
triques.

• Enlevez les feuilles et les pierres  : couper l’alimentation élec-
trique à l’automatisme avant de poursuivre, pour empêcher qui-
conque d’activer la porte.

11.5 – Remplacement de la pile de l’émetteur
Quand la pile s’épuise, la portée de l’émetteur est sensiblement réduite. 
Si quand on appuie sur une touche, la led présente s’allume et s’éteint 
immédiatement en s’affaiblissant, cela signifie que la pile est complète-
ment épuisée et doit être remplacée.
Si par contre la led ne s’allume qu’un instant, cela signifie que la pile est 
partiellement épuisée ; il faut appuyer sur la touche pendant au moins une 
demi-seconde pour que l’émetteur puisse tenter d’envoyer la commande. 
Dans tous les cas, si la charge de la pile ne suffit pas à porter la com-
mande à terme (et éventuellement attendre la réponse), l’émetteur s’étein-
dra avec la led qui s’affaiblit. Dans ce cas, pour rétablir le fonctionnement 
normal de l’émetteur, changer la pile usagée en utilisant une pile du même 
type et en respectant la polarité indiquée. Pour le remplacement de la pile, 
procéder comme suit.

a b

c d

 Les piles contiennent des substances polluantes  : ne pas les 
jeter à la poubelle mais suivre les règles de tri sélectif prévues par 
les réglementations locales.

39
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DÉCLARATION DE CONFORMITÉ CE

Selon la Directive 2006/42/CE, ANNEXE I, partie A (déclaration CE de conformité pour les machines)

––––––––––––––––––––

Le soussigné / la société (nom ou raison sociale de la personne/société qui a mis en service la porte motorisé) :  . . . .

 . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 

Adresse : . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .

. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 

Déclare sous sa responsabilité que :
- l’automatisme : portail à battants motorisé

- N° de série : . . . . . . . . . . . . . . . . . . .
- Année de fabrication : . . . . . . . . . . . . . . . . . . .

- Lieu d’installation (adresse) : . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 

. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 

Satisfait les exigences essentielles des directives suivantes :
 2006/42/CE Directive « Machines »

et ce qui est prévu par les normes harmonisées suivantes :

 EN 12445 « Portes et portails équipant les locaux industriels et commerciaux et les garages. Sécurité dans 

l’utilisation de portes motorisées – Méthodes d’essai »

 EN 12453 « Portes et portails équipant les locaux industriels et commerciaux et les garages. Sécurité dans 

l’utilisation des portes motorisées - Prescriptions »
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DÉCLARATION CE DE CONFORMITÉ
Déclaration conformément aux Directives : 1999/5/CE (R&TTE), 2014/30/UE (CEM) ; 2006/42/CE (DM) annexe II, partie B

–––––––––––––––

Note : Le contenu de cette déclaration de conformité correspond à ce qui est déclaré dans le document officiel, déposé au siège de Nice 
S.p.a., et en particulier à sa dernière révision disponible avant l’impression de ce guide. Ce texte a été réadapté pour des raisons d’édition. 
Copie de la déclaration originale peut être demandée à Nice S.p.a. (TV) Italy.

Numéro déclaration : 571/ALTO100C              Révision : 0             Langue : FR

Nom producteur : NICE s.p.a.
Adresse : Via Pezza Alta N°13, 31046 Rustignè di Oderzo (TV) Italy
Personne autorisée à constituer la documentation technique : NICE S.p.A. – Via Pezza Alta N°13, 31046 Rustignè di Oderzo (TV) Italy
Type de produit : Opérateur électromécanique 24 Vdc
Modèle / Type : ALTO100C, ALTO100M
Accessoires : PR200, ECCO5BO, ECCO5WO, PH200, FL200

Je soussigné Roberto Griffa, en qualité de Chief Executive Office, déclare sous mon entière responsabilité que les produits susmentionnés sont 
conformes aux dispositions imposées par les directives suivantes :

• Le modèle ALTO100C est conforme à la Directive 1999/5/CE DU PARLEMENT EUROPÉEN ET DU CONSEIL du 9 mars 1999 concernant les 
appareils radio et les appareils de communication et la reconnaissance réciproque de leur conformité, selon les normes harmonisées suivantes :
Protection de la santé (art. 3(1)(a)) : EN 62479:2010.
Sécurité électrique (art. 3(1)(a)) : EN 60950-1:2006 + A11:2009 +A12:2011 + A1:2010 + A2:2013.
Compatibilité électromagnétique (art. 3(1)(b)) : EN 301 489-1 V1.9.2:2011; EN 301 489-3 V1.6.1:2013.
Spectre radio (art. 3(3)) : EN 300 220-2 V2.4.1:2012.

• Les modèles ALTO100C, ALTO100M, sont conformes à la DIRECTIVE 2014/35/UE DU PARLEMENT EUROPÉEN ET DU CONSEIL du mer-
credi 26 février 2014 concernant le rapprochement des législations des États membres relatives au matériel électrique destiné à être employé 
dans certaines limites de tension (refonte), selon les normes harmonisées suivantes : EN 60335-1:2002 + A1:2004 + A11:2004 + A12:2006 + 
A2:2006 + A13:2008 + A14:2010 + A15:2011; EN 60335-2-103:2003 + A11:2009; EN 62233:2008.

• Les modèles ALTO100C, ALTO100M, sont conformes à la DIRECTIVE 2014/30/UE du PARLEMENT EUROPÉEN ET DU CONSEIL du 26 
février 2014 relative au rapprochement des législations des États membres concernant la compatibilité électromagnétique (refonte), selon les 
normes harmonisées suivantes : EN 61000-6-2:2005; EN 61000-6-3:2007 + A1:2011.

De plus, les produits ALTO100C et WT10SK sont conformes à la directive suivante, selon les exigences prévues pour les « quasi-machines » :

Directive 2006/42/CE DU PARLEMENT EUROPÉEN ET DU CONSEIL du 17 mai 2006 relative aux machines et qui modifie la directive 95/16/
CE (refonte)
• Nous déclarons que la documentation technique pertinente a été remplie conformément à l’annexe VII B de la directive 2006/42/CE et que les 
conditions essentielles suivantes ont été respectées : 1.1.1 - 1.1.2 - 1.1.3 - 1.2.1 - 1.2.6 - 1.5.1 - 1.5.2 - 1.5.5 - 1.5.6 - 1.5.7 - 1.5.8 - 1.5.10 
- 1.5.11
• Le producteur s’engage à transmettre aux autorités nationales, suite à une demande dûment motivée, les informations pertinentes sur la « 
quasi-machine », sans que cela porte préjudice à ses droits de propriété intellectuelle.
• Si la « quasi-machine » est mise en service dans un pays européen avec une langue officielle différente utilisée dans la présente déclaration, 
l’importateur a l’obligation d’associer à la présente déclaration la traduction correspondante.
• Il est précisé que la quasi-machine ne doit pas être mise en service tant que la machine finale dans laquelle elle doit être incorporée n’a pas 
été elle-même déclarée conforme aux dispositions pertinentes de la directive 2006/42/CE.

Les produits ALTO100C et ALTO100M sont conformes, pour ce qui concerne les parties applicables aux normes suivantes : EN 13241-1:2003 
+ A1:2011; EN 12445:2000; EN 12453:2000; EN 12978:2003 + A1:2009.

Oderzo, le 28 Jullet 2016

Ing. Roberto Griffa
(Chief Executive Office)
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GENERAL SAFETY WARNINGS AND PRECAUTIONS (Instructions translated from Italian)

• Unless a selector is used, the controls should be installed at least 1.5 
m from the ground and must not be accessible

• If the opening movement is controlled by a fire-prevention system, 
make sure that any windows larger than 200 mm are closed by the 
control elements

• Prevent and avoid any form of trapping between the moving and fixed 
parts during manoeuvres

• Permanently affix the manual operation label next to the element ena-
bling the manoeuvre itself

• After installing the drive motor, make sure that the mechanism, protec-
tive system and all manual manoeuvres operate properly

–––  STEP 1  –––
CAUTION - Important safety instructions. Observe all the instruc-
tions as improper installation may cause serious damage
CAUTION - Important safety instructions. It is important to com-
ply with these instructions to ensure personal safety. Store these 
instructions
• Before commencing the installation, check the “Product technical 

specifications”, in particular whether this product is suitable for au-
tomating your guided part. Should it be unsuitable, DO NOT proceed 
with the installation

• The product cannot be used before it has been commissioned as 
specified in the “Testing and commissioning” chapter

CAUTION - According to the most recent European legislation, the 
implementation of an automation system must comply with the 
harmonised standards set forth in the Machinery Directive in force, 
which allow for declaring the presumed conformity of the auto-
mation. On account of this, all operations regarding connection 
to the mains electricity, as well as product testing, commission-
ing and maintenance, must be performed exclusively by a qualified 
and skilled technician!
• Before proceeding with the product’s installation, check that all materi-

als are in good working order and are suitable for the intended applica-
tions

• The product is not intended for use by persons (including children) with 
reduced physical, sensory or mental capacities, nor by anyone lacking 
sufficient experience or familiarity with the product

• Children must not play with the appliance
• Do not allow children to play with the control devices of the product. 

Keep the remote controls out of reach of children
CAUTION - In order to avoid any danger from inadvertent resetting of the 
thermal cut-off device, this appliance must not be powered through an ex-
ternal switching device, such as a timer, or connected to a supply that is 
regularly powered or switched off by the circuit
• Provide a disconnection device (not supplied) in the plant’s mains pow-

er supply, with a contact opening distance that ensures complete dis-
connection under the conditions envisaged by Overvoltage Category III

• Handle the product with care during installation, taking care to avoid 
crushing, knocks, falls or contact with liquids of any kind. Keep the 
product away from sources of heat and open flames. Failure to ob-
serve the above can damage the product and increase the risk of dan-
ger or malfunctions. If this should happen, stop installation immediately 
and contact the Customer Service

• The manufacturer assumes no liability for damage to property, items or 
persons resulting from non-compliance with the assembly instructions. 
In such cases the warranty does not cover material defects

• The weighted sound pressure level of the emission A is lower than 70 
dB(A)

• Cleaning and maintenance to be carried out by the user must not be 
effected by unsupervised children

• Before intervening on the system (maintenance, cleaning), always dis-
connect the product from the mains power supply

• Check the system periodically, in particular all cables, springs and sup-
ports to detect possible imbalances, signs of wear or damage. Do not 
use if repairs or adjustments are necessary, because a failure with the 
installation or an incorrectly balanced automated system may lead to 
injury

• The packaging materials of the product must be disposed of in compli-
ance with local regulations

• Keep persons away from the gate when it is moved through the control 
elements

• When performing a manoeuvre, keep an eye on the automated mech-
anism and keep all bystanders at a safe distance until the movement 
has been completed

• Do not operate the automation if anyone is working on it; disconnect 
the power supply before permitting any work to be carried out

INSTALLATION PRECAUTIONS
• Prior to installing the drive motor, check that all mechanical compo-

nents are in good working order and properly balanced, and that the 
automation moves correctly

• If the door being automated has a pedestrian door, the system must 
include a control device inhibiting the operation of the motor when the 
pedestrian door is open

• Make sure that the controls are kept at a safe distance from moving 
parts, while allowing a good view of these.



English – 2

E
ng

lis
h

KNOWLEDGE OF THE PRODUCT AND PREPARATION FOR INSTALLATION

–––  STEP 2  –––

2.1 - PRODUCT DESCRIPTION AND INTENDED USE

The series of devices and accessories stated in this manual (some of 
which are optional and not present in the kit), make up the automation 
system named “ALTO”, designed for a gate or door with one or two swing 
leafs. Any other use than as specified herein or in environmental 
conditions other than as stated in this manual is to be considered 
improper and is strictly prohibited!
The main part of the automation comprises one or two electromechanical 
gearmotors (depending on the number of leafs to be automated), each 
equipped with a DC motor and epicyclical gear reducer. The geamotors 
have an articulated arm, the length of which can be shortened during 
installation when there is a fixed obstacle over the gearmotor (wall, pole 
or other) preventing complete rotation of the arm and therefore maximum 
leaf opening.
The ALTO100C is equipped with a control unit that powers and manages 
operation of all connected devices. The control unit implements “ECS-
Bus” technology, which enables connection and communication between 
multiple devices, using a single bus cable with 2 internal wires. The control 
unit incorporates a radio receiver for reception of the commands sent by 
the user by means of the ECCO5... transmitter. The system can memorise 
up to 256 transmitters (if memorised in “Mode I”) and up to 6 pairs of 
PH200 photocells.
The automation can be powered by the mains (230 V) or alternatively by 
the SOLEKIT photovoltaic system. If powered by the mains, a backup 
battery (mod. PR200, optional accessory) can be installed in the control 
unit to enable a number of emergency manoeuvres following a power 
failure (black-out). During the power failure, or at any other time, the gate 
leafs can be moved manually if required, by first releasing the gearmotor 
using the relative key.

2.2 - DEVICES AND ACCESSORIES REQUIRED TO SET 
UP A COMPLETE SYSTEM

Fig. 1 illustrates all devices and accessories required to set up a complete 
system, such as that shown in fig. 4.
[a] - Electromechanical gearmotor ALTO100C with control unit
[b] - Electromechanical gearmotor ALTO100M without control unit
[c] - Curved arms + slotted arms
[d] - Front brackets (for fixture of gearmotor to the gate)
[e] - Rear supports (for fixture of gearmotor to wall)
[f] - Keys for manual release of gearmotors
[g] - Pair of photocells PH200 (wall-mounted)
[h] - Hand-held transmitter ECCO5...
[i] - Flashing light FL200
[l] - Metal hardware (screws, washers and elbow fitting for arms)
[m] - Buffer battery PR200

Warning! - Some devices and accessories stated herein are 
optional and may not be present in the kit (refer to the Nice Home 
product catalogue).

[a]

[c]

[b] [e]

[d]

[h]

[l]

[g] [m] [i]

[f]

1

Important notes on manual consultation

o In this manual, the text “ALTO system” refers to the entire series of devices that make up the automation.
o This manual describes how to set up a complete automation, such as that shown in fig. 4. Some of these devices 

and accessories are optional and may not be present in the kit. For a complete description, refer to the Nice Home 
product catalogue or visit the website www.niceforyou.com.

o In the first section of the manual (up to chapter 10) all subjects are dealt with in the same order as they are to be 
performed. Therefore, to facilitate installation and programming, and to ensure personal safety, read the manual 
first, to ensure full comprehension of the tasks to be performed, and then perform the work itself, completing all 
tasks in the order in which they are described.
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–––  STEP 3  –––
CHECKS AND PROCEDURES PRIOR

TO INSTALLATION

3.1 - CHECKING SUITABILITY OF GATE TO BE AUTO-
MATED AND RELATIVE ENVIRONMENT

• Ensure that the mechanical structure of the gate complies with current 
national standards and that it is suitable for automation. For this check, 
refer to the information specified on the gate dataplate. Important - 
This “ALTO” system cannot be used to automate a gate that is not 
already efficient and safe; furthermore it cannot solve defects caused by 
incorrect gate installation or poor maintenance.

• Ensure that the gate leafs move regularly and smoothly, by performing 
the following test: manually move the leafs in both directions and ensure 
that movement is free of friction throughout all points of travel (there 
must be no points requiring a different level of force).

• Ensure that the gate leafs are perfectly balanced, by performing the 
following test: manually move the leafs to any position; take away the 
hands and ensure that the leafs remain stationary.

• If there is a fixed obstacle in the zone of the column (where the gearmo-
tor is to be installed) it is important to check whether this will enable 
complete arm rotation and therefore the maximum leaf opening angle. 
For this check, refer to point 5 of paragraph 3.2.

• In the vicinity of the post where the gearmotor is to be installed, ensure 
that there is sufficient space to perform the manual gearmotor release 
procedure.

• Ensure that the surfaces chosen for device installation are solid and can 
guarantee a stable fixture.

• Ensure that all devices to be installed are in a sheltered location and 
protected against the risk of accidental impact.

• Ensure that the area is fitted with floor-mounted stops (not supplied), to 
limit opening and closing.

3.2 - CHECKING THE PRODUCT APPLICATION LIMITS

1 - Suitability of the product for gate automation. For this check, 
refer to Graph 1 as follows:

 a) - measure the width of the gate leaf and determine its weight.
 b) - note these two values in Graph 1 and check the point at which 

the two values intersect:
 • if the point is located within area “A” = the gate can be auto-

mated using standard length arms (supplied as standard) or short 
arms (the length of the arm is established during the phase prior to 
installation - paragraph 3.4);

 • if the point is located within area “B” = the gate can be auto-
mated using standard length arms (supplied as standard);

 • if the point is located within area “C” = this product cannot be 
used to automate the gate.

2 - Maximum leaf height. The “ALTO” system can automate leafs with 
a height of up to 200 cm.

3 - Maximum leaf width. The “ALTO” system can automate leafs with a 
width of up to 160 cm (see Graph 1).

4 - Maximum leaf weight. The maximum weight of the leaf depends 
on its length. To calculate the maximum admissible weight with the 
“ALTO” system, proceed as follows:

 a) - measure the width of the gate leaf and note the value in Graph 1. 
Starting from this value, trace a vertical line until it intersects with the 
two traced lines.

 b) - trace a horizontal line from each point of intersection, until the two 
maximum admissible weights are shown (depending on the length of 
the arm used to install the gearmotor: with standard length arms, the 
weight may vary from 110 to 180 kg; with short arms, the weight may 
vary from 100 to 150 kg).

5 - Gearmotor overall dimensions. On the basis of the overall dimen-
sions stated in fig. 2, check that there is sufficient space on the leaf 
and post to enable gearmotor installation. In particular, ensure the 
following:

 • the width of the post must be greater than 80 mm (fig. 2). Caution! 
– any lower widths would prevent installation of the gearmotor.

 • the distance between the edge of the post (the side closest to the 
hinge pin) and any fixed obstacle present behind the post, must be 
greater than 120 mm (fig. 2). Caution! – any lower widths would 
prevent installation of the gearmotor.

6 - Gearmotor positioning. Never install the gearmotor upside down 
(see fig. 3).

7 - Maximum leaf opening angle. If the gearmotor is installed with a 
standard length arm (supplied as standard) a leaf opening angle of 
110° is possible. Otherwise, if the short arm is used, the leaf opening 
angle is reduced to 90°. The length of the arm is established during 
the phase prior to installation - see paragraph 3.4.

8 - Mechanical stops. The gearmotors in the “ALTO” system do not 
implement mechanical systems to limit leaf travel on closing or open-
ing. Therefore, to enable installation of the “ALTO” system, some 
floor-mounted stops on opening and closing must be fitted (these 
stops are not supplied in the kit and are not part of the Nice Home 
product range).
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GRAPH 1 (see paragraph 3.2)
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9 - Product durability. The lifetime is the average economic duration of 
the product. The value of lifetime is strongly influenced by the inten-
sity of the manoeuvres, i.e. the sum of all factors that contribute to 
product wear; these values are shown in Table 1 and we therefore 
recommend making an estimate of the automation lifetime after com-
missioning, using the following calculation:

 01. In Table 1, locate the values “Leaf length” and “Leaf weight” of 
your gate and note the corresponding “Severity index”, taking care to 
check the length of the arm on which the gearmotor is installed. In the 
specific context, if there are other factors that influence stress of the 
manoeuvre, locate the relative values in Table 1 and add them to the 
sum obtained beforehand.

 Example: • “Leaf length” = 1,5 m; “leaf weight” = 92 kg; “arm length” 
= standard; therefore, severity index = 55%.

 Presence of factors inƅuencing stress on the manoeuvres: • qambi-
ent temperature...r = No; qsolid leafr = <es; qarm lengthr = standard; 
therefore, severity index = 15%; qInstallation in Zindy zoner = <es; 
“arm length” = standard; therefore, severity index = 15%. • TOTAL 
INDEX: 55% + 15% + 15% = 85%.

 02. In Graph 2, note the total value of severity obtained (in the exam-
ple = 85%) and trace a vertical line from this point, until it intersects 
the curve in the graph. Then, from the point of intersection, trace 
a horizontal line through to the vertical axis of the graph. The value 
obtained (number of manoeuvre cycles) represents the estimated 
durability of the product.

 Example: total severity index = 85%. In Graph 1, this corresponds to 
approximately 51,000 manoeuvre cycles (= product durability).

 The lifetime values specified in the graph are only obtainable if the 
maintenance schedule is strictly observed (see paragraph 10.1). The 
estimation of lifetime is made on the basis of design calculations and 
the results of tests performed on prototypes. As it is only an estima-
tion, it does not represent any form of guarantee on the effective life-
time of the product.

3.3 - PRELIMINARY CHECKS FOR INSTALLATION

3.3.1 - Ensure all equipment and materials for work are  
available

Before starting work, ensure that you have all equipment and materials 
required to complete the work. Ensure that all items are in good condition 
and comply with local safety standards.

3.3.2 - Establish the position of devices in the system
To establish the installation position of each device envisaged in the sys-
tem, refer to fig. 4. This illustrates a system set up using the components 
supplied in the kit as well as other optional devices and accessories. The 
figure shows an ideal layout of the devices. The devices used are:

a - Electromechanical gearmotor with control unit ALTO100C
b - Electromechanical gearmotor without control unit ALTO100M
c - Pair of photocells PH200 (wall-mounted)
d - Flashing light FL200
e - Opening travel limit stops (these are not part of the Nice Home prod-

uct range; they may also constitute qnaturalr obstacles, such as a Zall, 
edge of a ƅoZer bed etc.)

f - Closing travel limit stop (this is not part of the Nice Home product 
range)

When selecting the position of each device, take special care to observe 
the following:

• Gearmotors – the gearmotor with control unit must be positioned on 
the leaf closest to the zone where the power supply is located.

• PH200 photocells – the two photocells (TX and RX) must be posi-
tioned: a) at a height of 40-60 cm from the ground; b) to the sides of the 
zone to be protected; c) outside the gate, i.e. on the side of the public 
road; d) trim with the gate (max. 15 cm from the latter); e) the TX photo-
cell (transmitting) must be directed at the RX photocell (receiving), with a 
maximum tolerance of 5°.

• FL200 flashing light – this must be positioned in the vicinity of the 
gate; it must also be easily visible from any point of access to the gate. 
Note – the device can be fixed to a horizontal or vertical surface.

• Other fixed type control devices – these must be positioned in view 
of the automation, far from all moving parts at a minimum height of 1.5 
m from the ground; they must also not be accessible by unauthorised 
persons.

3.3.3 - Setting the route of the connection cables
To establish the route of each connection cable and thus dig the race-
ways for the cable ducting, the following constraints must be taken into 
account:
a) points envisaged for device installation (read paragraph 3.3.2);
b) the envisaged connection between all devices and terminals 

involved (see fig. 26);
c) “ECSBus” technology. This technology enables the connection and 

communication between several devices (including the control unit by 
means of the BUS terminal) with a single cable containing 2 electrical 
wires (carrying the electric power and data communication signals). 
This cable can only be used to connect Nice Home devices compatible 
with the ECSBus protocol: for example the photocells, safety devices, 
control buttons, indicator lights etc. (for information on compatible 
devices, refer to the Nice Home catalogue or visit the website www.
niceforyou.com). “ECSBus” technology offers the possibility of using 
different layouts for device connections. Some examples are shown in 
fig. 5.

After considering points a, b, c, observe fig. 6 and on a piece of paper 
draw a similar layout, adapting it to the specific needs of your systemThis 
layout will serve as a guideline to dig the raceways for the cable ducting 
and to make a complete list of the cables required.

3.3.4 - Selecting and sizing all connection cables
To select the type of cables and cut these to an adequate length, consult 
Table 2; then, with the aid of the previously drawn layout (ref. paragraph 
3.3.3), make on-site measurements to establish the length of each cable. 
Caution! - No cable must exceed the specific maximum length stated in 
Table 2.
Power cable – The power cable on the ALTO100C gearmotor serves to 
make provisional connections to the mains (for example, to perform pro-
gramming and the operation tests). Then, to test and start-up the auto-

GRAPH 2 (see paragraph 3.2 - 9)
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TABLE 1 - Severity index (see paragraph 3.2-9)

Severity index
 STANDARD arm length  SHORT arm length

< 1,2 m

1,2 - 1,6 m

1a - Leaf length 1b - Leaf weight

2 - Ambient temperature: over 40°C or loZer than 0°C or humi-
dity greater than 80%

3 - Solid leaf
4 - Installation in Zindy zone

> 100 kg
< 100 kg
> 80 kg
< 80 kg

55%
30%
55%
40%

65%
50%
65%
50%

15%

15%
15%

15%

10%
10%
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5 Connection
cascade

Connection
Star

Connection
“combined”

TABLE 2 - Electric cable specifications (ref. fig. 6 and paragraph 3.3.4)

Connection Type of cable (minimum section values)  Max. admissible length

A - Power line cable 3 x 1,5 mm² (note 1) 30 m (note 2)

B - FLASH Flashing light output cable 2 x 0.5 mm² 20 m

C - Radio aerial RG58 shielded cable type  20 m (less than 5 m recommended)

D - BUS input/output (note 4) cable 2 x 0.5 mm² 20 m (note 3)

E - STOP Input cable 2 x 0.5 mm² 20 m (note 3)

F - SbS Input cable 2 x 0.5 mm² 20 m (note 3)

G - Motor output without control unit cable 3 x 1 mm² 10 m

Note 1 - External cable diameter: Maximum 11 mm.

Note 2 - If the poZer cable is longer than 30 m, a cable Zith a larger section is required (e.g. 3x2.5mm²) and safety earthing is necessary in the 
vicinity of the automation.

Note 3 - For these connections (D, E, F) a single cable Zith multiple internal Zires may be used. This enables grouping of multiple connections: 
for example, the STOP and SbS inputs can be connected to the accessory device Zith a cable of 4 x 0.5 mm².

Note 4 - For information on qECSBusr technology, refer to paragraph 3.3.3

WARNING! – The cables used must be suited to the installation environment: for example, for indoor environments cable types 
H03VV-F are recommended, and for outdoor environments, cable types H07RN-F.
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mation, it must be connected permanently to the mains, using the specific 
cable stated in Table 2. This cable must be used on the system.

3.3.5 - Installation site preparation work
Prepare the area for subsequent installation of the devices, completing all 
preliminary work, such as:
- digging of raceways for protection ducting of electric cables (external 

ducting may be used as an alternative);
- laying of ducting and fixture in raceways;
- routing of cables through ducting. Caution! - In this phase, do not 

make any electrical connections.
- Etc.
Warning:
• The hoses and ducting serve to protect electrical cables and prevent 

accidental damage in the event of impact.
• Position the ends of the ducting at the points envisaged for fixture of the 

various components.
• When laying pipelines, take into account the risk of possible deposits of 

water in the branch wells, where condensate may form in the pipelines 
and the control unit with possible damage to the electronic circuits.

3.4 - VER< IMPORTANT!
 DETERMINING THE INSTALLATION PROCEDURE 

TO FOLLOW (with standard arm or short arm)

IMPORTANT PREMISE – The gearmotor arm can be shortened 
with respect to the standard length as supplied. A shorter length 
may be required Zhere there is a fixed obstacle (Zall, post, etc.) is 
located behind the post (where the gearmotor is to be installed), 
preventing complete movement of the arm. Therefore, before 
starting installation the following procedure should be performed 
to then decide Zhether to use procedure 4.1 and 4.2 (the latter 
requires shortening of the arm).

Warning – Incorrect installation may cause serious physical injury 
to those working on or using the system.

• Before starting work, remove the 
protective cover on top of the motor. 
(figure on the right).

01. Assemble the components 
making up the gearmotor arm.

a) - Refer to fig. 7, but without insert-
ing the stop benzing (fig. 8); this 
will be inserted later. Caution! 
- position the elbow fitting of the 
arm so that is curved towards the 
leaf of the gate (fig. 9) when the 
gearmotor is installed.

02. Establishing the height from the ground of the gearmotor 
when installed on the post.

a) - Place the gearmotor on the post and position it so that the bracket 
(fixing the arm to the leaf) is located on the upper section of the 
leaf, in a sturdy zone, for example the load-bearing frame (fig. 10). If 
another similarly strong area of the leaf is selected to fix the bracket of 
the arm, it is important to ensure that the distance from the ground of 
the lower section of the gearmotor is at least 40 cm.

 Warning – Never install the gearmotor upside down (see fig. 3).
b) - Keeping the gearmotor in this position, check that it is perfectly level, 

and, using a pencil, trace a line on the post passing along the upper 
edge of the bracket for fixing the gearmotor to the post. Then remove 
the gearmotor.

03. Setting the required maximum leaf opening angle.
a) - Move the gate leaf to the required maximum opening position (with-

out exceeding 110°) and block with a stop on the ground, to secure it 
provisionally in place. Caution! – To ensure correct system oper-
ation, mechanical stops must be mounted on the floor or Zall 
at the maximum leaf opening and closing points. These stops 
are not supplied in the pack and are not part of the Nice Home prod-
uct range.

b) - Measure the leaf opening angle.

04. Calculate value “A” (fig. 11), i.e. the horizontal distance between 
the leaf hinge pin and the point on the post where the vertical axis of 
the gearmotor is to be positioned.

a) - On Graph 3 locate the line marked with the same maximum opening 
angle as that measured.

b) - On the post, measure value B (fig. 11), i.e. the distance between the 
fulcrum of leaf rotation (centre of the hinge pin) and the post surface 
where the gearmotor is to be fixed.
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c) - On Graph 3 note the obtained value B on the horizontal axis and 
from this point, trace a vertical line until it intersects the line with your 
maximum leaf opening angle (see example in graph).

d) - On Graph 3 trace a horizontal line passing through each point of 
intersection created between the previously traced vertical line and 
the line with your maximum leaf opening angle.

 Then on the vertical axis, read all values of “A” including those 
between the traced horizontal lines (see example in graph) and 
where feasible select the minimum possible value. This will be the 
required value A.

e) - On the post, note the selected value “A” and trace a vertical line from 
this point (fig. 11). The line must intersect the horizontal line already 
present; these two lines will serve as a reference for subsequent fix-
ture of the gearmotor.

f) - Lastly, release the gearmotor with reference to the chapter “Manually 
locking and releasing the gearmotor”, in the “Operation Manual”.

05. Determining the procedure to be followed to complete gear-
motor installation.

CAUTION, VERY IMPORTANT!

At this point if there is a wall, pole or other fixed ele-
ment behind the post, to determine whether this may 
obstruct complete rotation of the arm, measure dis-
tance E (fig. 12), i.e. the space between the previously 
traced vertical line on the post at the closest point of 
the obstacle. Then,

- if distance E is between 80 mm (minimum) and 299 
mm (maximum), continue installation according to pro-
cedure 4.1B. (this envisages shortening of the arm);

- if distance E is equal to or greater than 300 mm, con-
tinue installation according to procedure 4.1A (this en-
visages the standard arm length as supplied).

EE

E12
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INSTALLATION: ASSEMBLY AND CONNECTION OF COMPONENTS

Caution! • All installation operations and con-
nections must be performed with the automation 
disconnected from the mains; if the backup bat-
tery PR200 is fitted, this must be disconnected. • 
Incorrect installation could cause serious physi-
cal injury.

–––  STEP 4  –––
INSTALLING THE GEARMOTORS

ALTO100C / ALTO100M

4.1A - INSTALLATION :ITH STANDARD LENGTH ARMS

CAUTION! - This procedure is an alternative to pro-
cedure 4.1B. To understand Zhich procedure to fol-
loZ, read the instructions stated in paragraph 3.4.

IMPORTANT!
This procedure illustrates installation of the gearmotor ALTO100C. 
The same instructions apply to installation of gearmotor ALTO100M, 
if the gate has two leafs.

01. Fixing the gearmotor to the post (fig. 13).
a) - Place the gearmotor against the post (*) aligning its central vertical 

axis with the vertical line previously traced on the post (paragraph 
3.4). Then align the upper edge of the rear gearmotor bracket with 
the previously traced horizontal line on the post (paragraph 3.4).

 In this phase, ensure that the gearmotor is perfectly level; an offset 
gearmotor could cause malfunctions of the automation.

 (*) Warning! - If the post surface width is between 80 and 135 mm, 
before proceeding with installation, the rear gearmotor fixing bracket 
must be turned through 90°. Then follow the instructions in fig. 21.

b) - Mark the fixing points, drill the holes in the post and insert the plugs; 
then secure the gearmotor using adequate screws and washers. 
Note - The screZs are not included in the kit as their type depends 
on the material and thickness of the post in Zhich they are fixed.

c) - For increased stability of the gearmotor, adjust its rear feet so that 
they are placed against the post. This adjustment can be made later, 
when the control unit is removed from its seat for the first time (para-
graph 5.4).

02. Fixing the arm on the leaf (fig. 13).
a) - Move the gate leaf to the maximum leaf closing position against the 

travel limit stop.
b) - Extend the arm and move it up towards the leaf, placing the fixing 

bracket on the arm. Then, firmly press the curved arm against 
the leaf (fig. 13-6a), until the two arms are completely extend-
ed; apply force at the joining point (elboZ fitting). Caution! - 
the arms are completely extended only when the elbow blocks 
against its stop.

d) - Ensure that the gearmotor arm is level (fig. 13-6b) and use a pencil 
to mark the centre of the slots on the bracket (fig. 13-7), to enable 
subsequent fine adjustments of leaf closure.

e) - Keeping the bracket in contact with the leaf (for example using a 
clamp), attempt a complete leaf opening and closing manoeuvre, 
reaching both mechanical stops. Caution! - During this test, if a 
fixed obstacle behind the gearmotor prevents complete rota-
tion of the arm, suspend installation and perform procedure 4.2.

f) - Drill the leaf at the marked points; remove the bracket from the arm 
and fix it to the gate leaf with adequate screws. Note - The screZs 
are not included in the kit as their type depends on the material and 
thickness of the post in Zhich they are fixed.

g) - Fix the arm to the bracket, inserting the pin and stop benzing. Impor-
tant - Check that the bracket and arm are perfectly level. If neces-
sary, loosen the bracket screws and level as required.

h) - Permanently anchor the travel stops to the floor, in the same position 
as established at the beginning of paragraph 3.4.

03. Checking perfect leaf closure.
a) - Close the leaf completely and ensure that it is placed against the trav-

el stop; then shake by hand to check and ensure that the gearmo-
tor remains firmly in position. If this is not so, proceed as described 
below; otherwise skip to phase 04:

 1. remove the slotted arm from the fixing bracket on the leaf;
 2. loosen the bracket screws and move it by a few millimetres in the 

direction of the gearmotor;
 3. refit the slotted arm on the bracket, close the leaf and ensure that 

it is aligned in contact with the travel stop and aligned with the other 
leaf (if present). Caution! - If necessary, repeat point 2 to obtain per-
fect closure.

04. Permanently fixing the bracket on the leaf.
a) - Remove the slotted arm from the fixing bracket on the leaf (if not 

already performed in phase 03).
b) - Drill a hole in the leaf at the same point as the hole at the centre of the 

bracket and insert a screw. Permanently fix the bracket by tightening 
the three screws fully down.

c) - Fix the slotted arm to the bracket, inserting the pin and stop benzing.
05. Manually locking the gearmotor
a) - Manually move the leaf to approximately mid-travel and lock the 

gearmotor by means of the special key (refer to chapter “Manually 
locking and releasing the gearmotor” in the “Operation Manual”). 
Then manually move the leaf by a few centimetres in the opening 
direction.

06. On 2-leaf gates.
a) - If the gate has two leafs, install the other gearmotor repeating all 

operations described in paragraph 3.4 and in this paragraph.

4.1B - INSTALLATION :ITH THE SHORT ARM

CAUTION! - This procedure is an alternative to pro-
cedure 4.1A. To understand Zhich procedure to fol-
loZ, read the instructions stated in paragraph 3.4.

IMPORTANT!
This procedure illustrates installation of the gearmotor ALTO100C. 
The same instructions apply to installation of gearmotor ALTO100M, 
if the gate has two leafs.

01. Setting a neZ maximum leaf opening angle (maximum 90°).
a) - Without taking into account the previously established maximum 

opening angle (paragraph 3.4), move the leaf to a new maximum 
opening position, ensuring that the angle does not exceed 90°. 
Lock the leaf in this position with a floor-mounted stop, fixed pro-
visionally.

02. Calculating the measurement for shortening the slotted arm.
a) - On the surface of the post where the gearmotor is to be fixed, delete 

the previously traced vertical line (paragraph 3.4).
b) - On the post, measure value B (fig. 11), i.e. the distance between the 

fulcrum of leaf rotation (centre of the hinge pin) and the post surface 
where the gearmotor is to be fixed.

c) - On Graph 4 note the obtained value B on the horizontal axis and 
from this point trace a vertical line.

d) - Place the gearmotor on the post, positioning its rear bracket (used for 
fixture) as close as possible to the leaf hinge pin, i.e. aligned and trim 
with the post.

e) - Keeping the gearmotor in this position, check that it is perfectly level, 
and, using a pencil, trace a vertical line on the post, corresponding 
to the central vertical axis of the fixing bracket. The line must inter-
sect the horizontal line already present; these two lines will serve as 
a reference for subsequent fixture of the gearmotor. Then remove the 
gearmotor.

f) - On the post, measure value A (fig. 11), i.e. the distance between 
the fulcrum of leaf rotation (centre of the hinge pin) and the previously 
traced vertical line.

g) - On Graph 4 note value A found on the vertical axis, and from this 
point trace a horizontal line until it intersects the previously traced 
vertical line. The point of intersection of the two lines defines value C, 
i.e. the distance required between the two pins of the slotted 
arm (fig. 14).

03. Fixing the gearmotor to the post (fig. 15).
a) - Place the gearmotor against the post (*) aligning its central vertical 

axis with the vertical line previously traced on the post. Then align the 
upper edge of the rear gearmotor bracket with the previously traced 
horizontal line on the post (paragraph 3.4).

 In this phase, ensure that the gearmotor is perfectly level; an offset 
gearmotor could cause malfunctions of the automation.
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 (*) Warning! - If the post surface width is between 80 and 135 mm, 
before proceeding with installation, the rear gearmotor fixing bracket 
must be turned through 90°. Then follow the instructions in fig. 21.

b) - Mark the fixing points, drill the holes in the post and insert the plugs; 
then secure the gearmotor using adequate screws and washers. 
Note - The screZs are not included in the kit as their type depends 
on the material and thickness of the post in Zhich they are fixed.

c) - For increased stability of the gearmotor, adjust its rear feet so that 
they are placed against the post. This adjustment can be made later, 
when the control unit is removed from its seat for the first time (para-
graph 5.4).

04. Shortening the length of the slotted arm (fig. 16).
a) - Loosen the nut of the slotted arm, remove the stop and move the two 

pins apart, checking that the distance between them is the same as 
the obtained value C. Then tighten the nut, but only provisionally.

05. Checking that the length of the slotted arm is sufficient (fig. 17 
and 18).

a) - Move the gate leaf to the maximum leaf closing position against the 
travel limit stop.

b) - Extend the arm and move it up towards the leaf, placing the fixing 
bracket on the arm. Then, firmly press the curved arm against 
the leaf (fig. 17-1a), until the two arms are completely extend-
ed; apply force at the joining point (elboZ fitting). Caution! - 
the arms are completely extended only when the elbow blocks 
against its stop.

c) - Ensure that the gearmotor arm is level (fig. 17-1b) and use a pencil 
to mark the centre of the slots on the bracket (fig. 17-2), to enable 
subsequent fine adjustments of leaf closure.

d) - Then provisionally fix the bracket on the leaf with a clamp or adhesive 
tape and move the leaf to the maximum opening position, against the 
floor-mounted travel stop.

e) - With the leaf in this position, check the gate as shown in fig. 18-1: 
stretch a piece of string passing exactly above the two pins of 
the slotted arm through to the leaf hinge pin. If the string is found 
between the hinge pin and post in the area of the hinge pin (posi-
tion “BB” in fig. 18-2), extend the slotted arm by a few millimetres 
(value “C”) and repeat the check. Repeat the procedure several times 
if necessary until the string is located between the gate transit zone 
and the leaf hinge pin (position “AA” in fig. 18-2), and until the arm no 
longer comes into contact with the fixed obstacle behind the post.

06. Cutting the slotted arm (fig. 19).
 After ensuring correct operation of the entire arm, cut the excessive 

part of the slotted arm as described below.
a) - Trace a line on the slotted arm in the exact position specified in phase 

1 in fig. 19. Then remove the arm from the bracket and cut the 
excess section of the arm.

b) - After removing any burrs found after cutting, re-assemble the arm 
components with reference to fig. 7.

07. Fixing the arm on the leaf (fig. 20).
a) - Drill the leaf at the marked points; remove the bracket from the arm 

and fix it to the gate leaf with adequate screws. Note - The screZs 
are not included in the kit as their type depends on the material and 
thickness of the post in Zhich they are fixed.

b) - Fix the arm to the bracket, inserting the pin and stop benzing. Impor-
tant - Check that the bracket and arm are perfectly level. If neces-
sary, loosen the bracket screws and level as required.

c) - Permanently anchor the travel stops to the floor, in the same position 
as established at the beginning of paragraph 3.4.

08. Checking perfect leaf closure.
a) - Close the leaf completely and ensure that it is placed against the trav-

el stop; then shake by hand to check and ensure that the gearmo-
tor remains firmly in position. If this is not so, proceed as described 
below; otherwise skip to phase 09:

 1. remove the slotted arm from the fixing bracket on the leaf;
 2. loosen the bracket screws and move it by a few millimetres in the 

direction of the gearmotor;
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GRAPH 4 (see paragraph 4.1B) EXAMPLE: if value B on the gate post 
is measured at 145 mm and value A is 
135 mm value C will be 210 mm
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 3. refit the slotted arm on the bracket, close the leaf and ensure that 
it is aligned in contact with the travel stop and aligned with the other 
leaf (if present). Caution! - If necessary, repeat point 2 to obtain per-
fect closure.

09. Permanently fixing the bracket on the leaf.
a) - Remove the slotted arm from the fixing bracket on the leaf (if not 

already performed in phase 08).
b) - Drill a hole in the leaf at the same point as the hole at the centre of the 

bracket and insert a screw. Permanently fix the bracket by tightening 
the three screws fully down.

c) - Fix the slotted arm to the bracket, inserting the pin and stop benzing.
10. Manually locking the gearmotor
a) - Manually move the leaf to approximately mid-travel and lock the 

gearmotor by means of the special key (refer to chapter “Manually 
locking and releasing the gearmotor” in the “Operation Manual”). 
Then manually move the leaf by a few centimetres in the opening 
direction.

11. On 2-leaf gates.
a) - If the gate has two leafs, install the other gearmotor repeating all 

operations described in paragraph 3.4 and in this paragraph.

1

2 3

4 5

15
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–––  STEP 5  –––
INSTALLING AND CONNECTING

OTHER DEVICES

As well as the gearmotor with control unit (ALTO100C) the “ALTO” sys-
tem also comprises other optional devices and accessories which can be 
installed at any time on the automation. The devices required to set up a 
standard automation are described here in Step 5; the others (back-up 
battery PR200 and SOLEKIT photovoltaic power supply) are described in 
the chapter “Further details”.

5.1 - CONNECTING THE GEARMOTOR ALTO100M

01. Remove the lower cover of the gearmotor without control unit, as 
shown in fig. 22;

02. (for the next phases, refer to fig. 23) Use a screwdriver to loosen the 
4 screws of the ducting support and remove (Caution! - take care to 
conserve the 2 spacers).

03. Loosen the cable clamp and pass the connection cable under-
neath; connect the 3 electric wires to the terminal board taking care 
to observe the symbols on the label; then tighten down the cable 
clamp screws.

04. Adjusting the gearmotor feet. Before proceeding, adjust the height 
of the 2 feet at the rear of the gearmotor. These should touch the sur-
face of the post to increase stability of the gearmotor. These should 
touch the surface of the post to increase stability of the gearmotor. 
Then use a hex wrench inside the gearmotor, to make adjustments 
as shown in phase 7 of fig. 23. Caution! – Never tighten the feet 
more than necessary: they just need to touch the surface.

05. Lastly, cut the edge of the cable ducting support; refit the 2 spacers, 
refit the ducting support and close the gearmotor.

5.2 - INSTALLING AND CONNECTING THE FLASHING 
LIGHT FL200

 • The flashing light must be positioned near the door in a clearly 
visible position. It can be fasted to a horizontal or vertical surface. 
• For connection to the Flash terminal, no polarity needs to be observed; 
instead for connection of the shielded aerial cable, it is necessary to con-
nect the cable and sheath as shown in Fig. 25(06) and Fig. 26.

Choose the most suitable position in which to install the flashing light: it 
must be positioned near the door in a clearly visible position. It can be 
fasted to a horizontal or vertical surface.

For the installation procedure see Fig. 25.

5.3 - INSTALLING AND CONNECTING THE PAIR OF PHO-
TOCELLS PH200

Caution: disconnect the power supply to the system before performing 
any installation operations.

 • position each photocell 40/60 cm above the ground • position 
them on the opposite sides of the zone to be protected • position 
them as close as possible to the door (maximum distance = 15 cm) 
• a tube for passing the cables must be present in the fastening 
point • orient the TX transmitter toZards the central zone of the 
RX receiver (alloZed misalignment: maximum 5°)
01. Remove the front glass (Phase 01 - Fig. 24)

02. Remove the upper casing then the internal casing of the photocell 
(Phase 02 - Fig. 24)

03. Perforate the lower casing in the point where the cables should pass 
(Phase 03 - Fig. 24)

04. - Position the lower casing in the point where the tube for the pas-
sage of the cables arrives and mark the perforation points (Phase 
04 - Fig. 24)

 - Use a percussion drill to drill the wall with a 5 mm bit. Insert the 5 
mm wall plugs (Phase 04 - Fig. 24)

 - Pass the electrical cables through the relevant holes and fasten the 
lower casing with the screws (Phase 04 - Fig. 24)

05. - Connect the electrical cable to the terminals of the TX and RX, 
which must be connected in parallel to each other then connected 
to the terminal on the control unit (Fig. 26). It is not necessary to 
observe any polarity.

 - Put back in place, in the following order, the inner casing followed 
by the upper casing to be fastened with the two screws then, lastly, 
insert the cover and exert slight pressure to close it (Phase 05 - 
Fig. 24).

b

ca

b

ca

1 222

5.4 - CONNECTING DEVICES TO CONTROL UNIT TERMI-
NALS

01. Remove the control unit from its seat with reference to the instruc-
tions in paragraph A.1 (chapter “Further details”).

02. Adjusting the gearmotor feet. Before proceeding, adjust the height 
of the 2 feet at the rear of the gearmotor. These should touch the sur-
face of the post to increase stability of the gearmotor. These should 
touch the surface of the post to increase stability of the gearmotor. 
Then use a hex wrench inside the gearmotor, to make adjustments 
as shown in phase 7 of fig. 23. Caution! – Never tighten the feet 
more than necessary: they just need to touch the surface.

03. Drill the rubber section of the hose connectors required and route the 
connection cables through the holes.

04. Re-connect the connector of the motor to the control unit (caution: 
take care to observe polarity: this can only be inserted in one direc-
tion) and insert the control unit in its seat.

05. Then refit the cable ducting support, securing it with the 4 screws. 
Caution! – Seal off any gaps to prevent the ingress of insects to the 
gearmotor.

06. Lastly strip the cables and connect each to the dedicated terminal, 
with reference to fig. 26 and the following warnings.

 • It is recommended to remove the terminals from the control unit, to 
make the connections and then refit the terminals in their seats.

 • Always connect the cable of the antenna and cable from the motor 
without control unit in strict observance of the polarity indicated in fig. 
26. All other connections can be made without the need to observe 
polarity.

 • All devices compatible with ECSBus technology must be connected 
to the terminal “BUS” of the control unit (for further information on the 
technology, read paragraph 3.3.3).
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Installation and connection of FL200 flashing light (ref. paragraph 5.2).

Ø = 6 mm
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Motor 
connector

Connector for “PR200”  battery 
SOLEKIT photovoltaic power supply
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Installation and connection the pair of photocells PH200 (ref. paragraph 5.3).
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CONTROL UNIT POWER SUPPLY AND PROGRAMMING

–––  STEP 7  –––
STANDARD CONTROL UNIT PROGRAMMING

7.1 - LEARNING THE IDENTITY OF CONNECTED DEVICES

After the initial checks described in Step 6 the control unit must learn 
the identity of the devices connected to its terminals “BUS” and “STOP”. 
The following procedure enables the control unit to recognise connected 
devices one at a time, and to assign them with a specific unique address.
01. On the control unit, press and hold P2 until Led P2 starts flashing 

quickly; then release the key.
02. Wait a few seconds for the control unit to learn all connected devices. 

Learning is complete when the STOP Led remains lit and Led P2 
turns off. Caution! – If Led P2 continues to flash this means that 
there is an error; in this case read paragraph D - “Troubleshooting”.

Caution! – In the future, if a new device is connected to the control unit 
(for example, a new pair of photocells), or if a device is removed, this 
learning procedure must be repeated.

–––  STEP 6  –––
INITIAL START-UP AND
CONNECTION CHECK

6.1 - CONNECTING THE CONTROL UNIT TO THE POWER 
MAINS

After installing and connecting all envisaged devices, insert the power 
cable plug in a socket. In this phase, if the socket is far from the automa-
tion, an extension lead may be used. IMPORTANT – The cable supplied 
is suitable for a provisional connection of the control unit to the mains, 
for the purposes of programming and operation tests. When testing and 
starting up the automation, the control unit must be connected perma-
nently to the electrical mains, creating a specific power line which also 
includes a device to disconnect the automation from the power supply. 
For these operations, read paragraph 8.1.

6.2 - IDENTIFYING KEYS AND LEDS ON THE CONTROL 
UNIT

From the next paragraph onwards, the manual will deal with the keys, leds 
and connectors present on the control unit. To identify them, refer to fig. 
27, on the previous page.

6.3 - CHECKING ELECTRICAL CONNECTIONS AFTER 
INITIAL POWER-UP

CAUTION! – All the subsequent operations 
de scribed in this manual will be made on live elec-
tric circuits, and therefore manoeuvres may con-
stitute a hazard! Therefore take great care during 
these operations.

After powering up the control unit, the following checks should be per-
formed.
01. On the control unit: check that the Led fBUSt flashes regularly (1 flash 

per second).
02. On the two photocells (TX and RX): ensure that the Led “SAFE” (fig. 

28) flashes (the type of flash is not important; it is simply important 
whether the led is permanently lit or off.

If these checks do not obtain positive results, disconnect the control unit 
from the power supply and check the cable connections. In these cases 
refer also to paragraphs D and E (“Troubleshooting” and “Diagnostics and 
Signals”) in the chapter “Further Details”.

M2 M1

M2 M1

M1 M2

M1 M2

M2 M1

M1 M2

M2

M2

JA JB

JA JB

JA JB

JA JB

JA JB

JA JB

JA JB

JA JB

Overlapping leaf

motor with control unit

Overlapping leaf

motor with control unit

Overlapping leaf

motor with control unit

motor with control unit

motore con centrale

motor with control unit

motor with control unit

Overlapping leaf

motor with control unit
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7.2 - LEARNING THE MAXIMUM LEAF OPENING ANGLE

After learning the devices, the control unit must learn the maximum leaf 
opening angle, starting from the closing travel stop. Therefore proceed 
as follows.
01. In Table 3 identify the diagram that represents the position of the 

overlapping leaf and the gearmotor with control unit, present on your 
system (these two details are in black on the diagram).

02. On the control unit, wire in jumpers JA and JB, in the same position 
indicated alongside the diagram shown in Table 3.

03. Release the gearmotors by means of the special keys (read para-
graph “Manually locking and releasing the gearmotor”) and move the 
leafs to mid-travel; then lock the gearmotors again.

04. On the control unit, press and hold P3 until Led P3 starts flashing 
quickly; then release the key.

05. Wait the control unit to independently activate a pre-set sequence of 
manoeuvres and only intervene in the event of a fault.

 Manoeuvre sequence:
 1) closure of motor M1 through to mechanical stop; 2)closure of 

motor M2 through to mechanical stop; 3) opening of motor M2 and 
motor M1 through to the mechanical opening stop; 4) complete clo-
sure of M1 and M2. Caution!

 Cases of faults:
 A) If the first manoeuvre of one or both the leafs is not closure, press 

P3 to stop the learning phase and control the position of the electric 
jumpers JA and JB (see Table 3).

 B) If the first motor to move towards the closing point is not M1, press 
P3 to stop the learning phase and check the positions of the electrical 
jumpers JA and JB, with reference to Table 3.

 C) During the learning phase, if any device trips (photocells, P3 
pressed etc.), the learning phase is stopped immediately, and so 
must be repeated from phase 04.

06. At the end of the manoeuvre, Led P3 turns off, confirming memo-
risation of the maximum leaf opening angle. Caution! – If the Led 
continues to flash this means that there is an error; in this case read 
paragraph D - “Troubleshooting”.

Warning – In the future, if one or both opening travel stops are moved, 
the entire learning procedure must be repeated.

7.3 - OPERATION PARAMETER SETTINGS

�.3.1 - Programming the leaf movement speed

The speed of the leaf during opening or closing may be set by selecting 
one of two options: “low speed” or “high speed”.
To program the required option, briefly press P2 and check the status of 
Led P2: if this turns off, it means that the “low speed” option is set; other-
wise if it turns on it means that the “high speed” option has been selected. 
To switch between one option and the other, press P2 again.
WARNING – If the leaf is longer than 1.20 m, heavier than 100 kg and the 
gearmotor is installed with the arm shortened the “low speed” option is 
recommended. The” high speed” option should only be set for leafs with 
shorter lengths and lighter weights.

7.3.2 - Programming the “work cycle”, i.e. the behaviour of the 
automation after an opening manoeuvre

After an opening manoeuvre is activated by the user, the automation sets 
up for a closing manoeuvre according to the option programmed for this 
parameter. Two options are available: “half cycle” or “complete cycle”.
• Half cycle: (factory setting) after an opening manoeuvre is activated 

by the user, the leafs remain open until the user activates a closing 
manoeuvre (semi-automatic mode).

• Complete cycle: after an opening manoeuvre is activated by the user, 
the leafs remain open for a set time interval, after which they are closed 
automatically by the control unit (automatic mode). To modify the pause 
time, read paragraph B and relative sub-paragraphs.

To program a work cycle, briefly press P3 and check the status of Led P3: 
if it is off, this means that the “half cycle” is set; if lit, the “complete cycle” 
is set. To switch between one option and the other, press P3 again.

7.4 - CHECKING OPERATION OF THE RADIO 
TRANSMITTERS

The control unit incorporates a radio receiver for ECCO5 transmitters 
(various models). The transmitters supplied are not memorised;  therefore, 
at the beginning, it is necessary to memorise the FIRST transmitter (Mode 
1), with the procedure C.2. 
In this manual the transmitter keys are identified with the symbols T1, 
T2, T3, T4, T5 (see fig. 29). Warning! - The T5 key is not used in this 
application.

[A] Led

T5

T2

T4T3

T1

29

To check operation of the transmitter press a key and at the same time 
ensure that the transmitter led [A] flashes and that the automation exe-
cutes the command envisaged for that key.
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AUTOMATION TESTING AND COMMISSIONING

CAUTION! – All operations described in chap-
ters 8, 9, 10 may constitute a hazard. Therefore 
they must be performed exclusively by skilled 
and qualified personnel, in observance of these 
instructions and current safety standards appli-
cable in the place of use.

–––  STEP 8  –––
SETTING THE ELECTRICAL LINE

FOR PERMANENT POWER SUPPLY

After programming, before testing and commissioning the automation, 
it must be permanently connected to the mains by means of a special 
power line equipped with a disconnect device.

8.1 - CONNECTING THE AUTOMATION PERMANENTLY 
TO THE POWER MAINS

CAUTION! – Incorrect connections can cause faults or hazardous 
situations; therefore strictly observe all connections specified in 
this paragraph.

8.1.1 - Replacement of the power cable
01. Remove the power supply unit
 To perform this operation, read the instructions in paragraph A.2 

(chapter “Further details”), but only disconnecting the wires phase 
and neutral (there is no need to disconnect the earth wire or connec-
tor with the 5-cable plate).

02. In the area housing the power supply unit, remove the screw securing 
the eyelet of the earth wire (fig. 30).

03. Remove the control unit
 To perform this operation, read the instructions in paragraph A.1 

(chapter “Further details”).
04. Replace the cable
 Loosen the cable clamp screws; withdraw the power cable (supplied 

as standard) and insert the new cable (for cable specifications, refer 
to paragraph 3.3.4).

05. Strip the cable to approx. 80 mm, and the phase and neutral wires, 
after which insert the sheath taken from the previous power cable.

06. Connect the phase and neutral wires to the power supply unit termi-
nal board, observing the specifications on the label.

07. On the earth wire, insert a crimp terminal without insulation, using a 6 
mm eyelet.

08. In the area housing the power supply unit, use a screw to secure the 
two eyelets for the earth wires (fig. 30 – Caution! - Direct the crimp 
terminal towards the outlet of the power cable).

09. Slowly pull the power cable downwards until a sufficient cable length 
is left to rotate and close the power supply unit.

10. Then, firmly position the seal in its seat and close the power supply 

unit cover with all screws (caution! - A missing seal or screw may 
cause problems with internal electronics).

11. Insert the protective cover on top of the motor.

12. Lastly, tighten down the screws of the cable clamp, insert the control 
unit in its seat, refit the cable ducting support and refit the lower cover 
of the gearmotor.

8.1.2 - Installing the safety devices on the electrical line 
The automation power line must be equipped with a device for protection 
against short circuits and a device for disconnection of the automation 
from the power mains (neither devices are supplied with the kit).
The disconnect device must have contacts with a sufficient gap to ensure 
complete disconnection, in compliance with the overvoltage category III, 
according to the installation instructions.
If necessary, this device guarantees quick and safe disconnection from 
the mains power and therefore must be positioned in sight of the automa-
tion. If located in a concealed position, it must be equipped with a system 
that prevents inadvertent or unauthorised reconnection of power, to avoid 
potential hazards.

–––  STEP 9  –––
AUTOMATION TESTING
AND COMMISSIONING

Testing and commissioning of the system are the most important phases 
in automation set-up, as they will guarantee maximum system safety. 
The testing procedure described below may also be used to periodically 
check the devices making up the automation.
Testing and commissioning of the entire system must be per-
formed by skilled and qualified personnel, Zho are responsible for 
the tests required to verify the solutions adopted according to the 
risks present, and for ensuring observance of all legal provisions, 
standards and regulations and in particular all requirements of the 
standard EN 12445, Zhich establishes the test methods for check-
ing automations for gates.

9.1 - TESTING

01. Ensure that all instructions and warnings in STEP 1 have been strictly 
observed.

02. Using the radio transmitter, test a gate closing and opening cycle 
and ensure that the leaf movement corresponds to specifications. A 
number of tests should be performed to ensure that the gate moves 
smoothly and that there are no assembly defects, incorrect settings, 
or any points of friction.

03. Ensure correct operation of all safety devices in the system (photo-
cells, sensitive edges, etc.), by activating them one at a time during an 
opening and/or closing manoeuvre. In particular, each time a device is 
activated, check on the control unit that the Led “BUS” emits a longer 
flash; this confirms that the control unit has recognised the event.

04. To test photocells and in particular that there is no interference with 
other devices, pass a cylinder (diameter 5 cm, length 30 cm) through 
the optic axis (fig. 31). Pass the cylinder first close to the TX photo-
cell, then close to the RX and lastly at the centre between the two. 
Ensure that in all cases the device engages, changing from the active 
status to alarm status and vice versa, and that the envisaged action is 
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generated in the control unit (for example movement inversion in the 
Closing manoeuvre).

05. Measure the force as specified in the standard EN 12445. If the motor 
force control is used as an auxiliary function for reduction of impact 
force, test and identify the setting that obtains the best results.

9.2 - COMMISSIONING

Commissioning can only be performed after positive results of all 
test phases. Partial or “makeshift” commissioning is strictly pro-
hibited.

01. Produce the technical documentation of the automation, which must 
include at least the following documents: the overall layout drawing 
of the system (see example in fig. 4), the electrical wiring diagram 
(see example in fig. 26), the analysis of risks present and relative 
solutions adopted, and the manufacturer’s declaration of conformity 
of all devices installed (use appendix 1).

02. Affix a dataplate on the gate, specifying at least the following data: 
type of automation, name and address of manufacturer (responsible 
for commissioning), serial number, year of construction and CE mark.

03. Permanently attach to the gate the label supplied in the pack, regard-
ing the procedure for manual locking/release of the gearmotor.

04. Compile and provide the automation owner with the declaration of 
conformity (use appendix 2).

05. Prepare and provide the automation owner with the User’s guide; for 
this purpose appendix 3 “User’s guide” may be used as an example”.

06. Prepare and provide the owner with the form “Maintenance sched-
ule”, containing all maintenance instructions for all devices in the 
automation.

07. Before commissioning the automation, ensure that the owner is ade-
quately informed of all associated risks and hazards.

–––  STEP 10  –––
MAINTENANCE AND DISPOSAL

10.1 - PERIODIC MAINTENANCE

Maintenance must be performed in strict observance of the safety 
provisions in this manual and according to current legislation and 
standards.
In general, the devices in the “ALTO” system do not require special main-
tenance; however, periodic inspections will enable the user to maintain 
system efficiency and ensure correct operation of the safety systems 
installed. Therefore we recommend checks every six months, to ensure 
perfect efficiency of all devices, performing all tests and checks described 
in paragraph 10.1 and paragraph “Maintenance operations admitted for 
the user” (appendix 3 - Operation guide).
If other devices are present, follow the instructions in the relative mainte-
nance schedule.

10.2 - DEVICE DISPOSAL

This product is an integral part of the automation and therefore 
must be disposed together with the latter.
As in installation, also at the end of product lifetime, the disassembly and 
scrapping operations must be performed by qualified personnel.
This product is made of various types of material, some of which can be 
recycled while others must be scrapped. Seek information on the recy-
cling and disposal systems envisaged by the local regulations in your area 
for this product category.
Caution! – some parts of the product may contain pollutant or hazardous 
substances which, if disposed of into the environment, may cause serious 
damage to the environment or physical health.
As indicated by the symbol alongside, disposal of this prod-
uct in domestic waste is strictly prohibited. Separate the 
waste into categories for disposal, according to the meth-
ods envisaged by current legislation in your area, or return 
the product to the retailer when purchasing a new version.
Caution! – local legislation may envisage serious fines in the event of 
abusive disposal of this product.
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FURTHER INFORMATION

A - OTHER TASKS REGARDING 
INSTALLATION AND CONNECTIONS

Some installation and/or connection tasks require removal of the control 
unit and/or power supply unit.
The control unit needs to be removed when the following is required;
• control unit replacement (paragraph A.1);
• power cable replacement (paragraph 8.1.1);
• connection of SOLEKIT photovoltaic power supply (paragraph A.5);
• adjustment of gearmotor feet (paragraph 5.4);
• insertion and connection of PR200 battery (paragraph A.4).
The power supply unit needs to be removed when the following is 
required;
• power supply unit replacement (paragraph A.2);
• power cable replacement (paragraph 8.1.1);
• rotation of fixing bracket behind gearmotor (fig. 21);
• power supply unit fuse replacement (paragraph A.3).

A.1 - Removing the control unit
01. Remove the lower cover of the gearmotor as shown in fig. 22;
02. Then, with reference to fig. 32, use a Phillips screwdriver to loosen 

the 4 cable ducting support scres, and remove;
03. Pull the control unit in the direction of the arrow, by approx. 4 centi-

metres, and detach the motor connector;
04. Then remove the control unit completely.
Caution! - :hen the control unit is refitted, insert the motor con-
nector again on the control unit, taking care to observe polarity 
(the connector can only be fitted in one direction).

A.2 - Removing the power supply unit
The power supply unit is located on the upper section of the gearmotor. 
To remove, proceed as follows.
01. With reference to fig. 33, loosen the 3 screws of the upper cover of 

the gearmotor and slowly turn the cover in the direction of the arrow 
(take care to avoid the wires below!);

02. Remove the connector with 5-wire plate (C), pulling it in the direction 
of the arrow;

03. Lastly, loosen the screws of the power terminal (D) and withdraw the 
3 wires.

Caution! - :hen the connector Zith 5-Zire plate is refitted, take 
care to observe polarity (the connector can only be fitted in one 
direction).

A.3 - Replacing the power supply unit fuse
01. Access the power supply unit as described in paragraph A.2, but 

leaving all cables connected.
02. Turn the protection cap of the fuse in the direction of the arrow (fig. 

34) and remove the fuse.
03. Insert the new fuse, refit the fuse protection cap and close the power 

supply unit cover with all the screws, ensuring that the seal is cor-
rectly positioned in its seat (caution! - A missing seal or screw may 
cause problems with internal electronics).

A.4 - Installing and connecting the PR200 backup 
battery (optional device)

CAUTION! - The PR200 battery is an optional 
device that enables power supply to the automa-
tion in the event of an emergency (mains power 
failure). If this is envisaged in the automation, the 
device must be connected to the control unit only 
after completing all the other tasks described in 
this manual.

In the event of a power failure, this battery guarantees at least 10 manoeu-
vre cycles (1 cycle = opening and closing). To install it and connect it to 
the control unit, proceed as follows.
01. Remove the control unit from its seat as described in paragraph A.1.
02. With reference to fig. 35, move the battery up to the left side of the 

control unit and connect the battery to the socket on the control unit, 
taking care to observe polarity (the connector can only be fitted in one 
direction).

03. Keeping the battery alongside the control unit, insert the two ele-
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ments simultaneously in their seats, but only half way.
04. Attach the motor connector again (phase 4) and complete insertion of 

the battery and control unit.
05. Lastly, refit the cable ducting support and the lower cover of the gear-

motor.
For further information on the battery, refer to its specific instruction manual.

A.5 - Connecting the solar power supply system 
(SOLEKIT)

CAUTION! - The PR200 battery is an optional 
device that enables the automation to run exclu-
sively on solar power. If this is envisaged in the 
automation, the device must be connected to the 
control unit only after completing all the other 
tasks described in this manual.

The “ALTO”system can operate also with the SOLEKIT solar power sup-
ply system. Special technical provisions have been envisaged to minimise 
energy consumption when the automation is stationary, by turning off all 
devices not essential to operation (for example, the photocells). In this 
way all energy available and stored in the battery is used to move the 
gate.
To connect the SOLEKIT to the “ALTO” control unit, refer to fig. 36 and 
the following procedure.

01. Remove the control unit from its seat as described in paragraph A.1.
02. Disconnect the automation from the power mains and remove the 

PR200 backup battery (if fitted). CAUTION! - When the automa-
tion is powered by “SOLEKIT”, it cannot and MUST NEVER BE 
POWERED at the same time by the mains or the PR200 backup 
battery (if fitted).

03. Connect the adaptor cable (supplied with the kit SOLEKIT) to the 
socket on the control unit, taking care to observe polarity (refer to the 
cable instruction leaflet. Caution! – the cable connector can only be 
inserted in one direction).

04. Lastly, insert the control unit in its seat, refit the cable ducting support 
and refit the lower cover of the gearmotor.

For further information on the SOLEKIT device, refer to its specific instruc-
tion manual.

A.5.1 - SOLEKIT application limits: maximum possible number of 
cycles per day within a set period of the year

The SOLEKIT photovoltaic power supply enables the automation to oper-
ate completely autonomously for a limited number of manoeuvres per 
day, i.e. for as long as the energy generated by the photovoltaic panel and 
stored in the battery remains above the level of consumption with gate 
manoeuvres. A simple calculation enables an estimate of the maximum 
number of cycles per day (1 cycle = opening + closing) performed by the 
automation in a certain period of the year, provided that a positive energy 
balance is maintained.
The first step in calculating the energy available, is dealt with in the 
SOLEKIT instruction manual; the second step in calculating the energy 
consumed and therefore the maximum number of cycles per day, is dealt 
with in this paragraph.
• Calculating the energy available
To calculate the energy available, proceed as follows (refer also to the 
SOLEKIT instruction manual):
01. On the terrestrial map supplied in the SOLEKIT instruction manual, 

locate the point of system installation; then read the value Ea and the 
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degrees of latitude of this location (E.g. Ea = 14; degree = 45�N).
02. On the graphs (North or South) supplied in the SOLEKIT instruction 

manual, locate the curve for the location’s latitude (e.g: 45°N).
03. Choose the period of the year on which to base the calculation, or 

select the lowest point of the curve to calculate the worst period 
of the year; then read the corresponding value Am (e.g. December, 
January: Am= 200).

04. Calculate the value of energy available Ed (produced by the panel) 
multiplying Ea x Am = Ed (example: Ea = 14; Am = 200, i.e. Ed = 
2800).

• Calculating the energy consumed
To calculate the energy consumed by the automation, proceed as follows:
05. On the table below, select the box corresponding to the intersection 

between the line with the weight and the column with the opening 
angle of the leaf. The box contains the value of the severity index 
(K) for each manoeuvre (e.g. gearmotor with standard arm on leaf of 
130 kg and 95� opening; . = 84).

                                                       Opening angle

                               with standard arm                    with short arm

Leaf weight ≤90° 90÷100° 100÷110° ≤90° 90÷100° 100÷110°

< 80 kg 30 44 60 60 84 112

80-120 kg 42 58 90 90 128 200

120-150 kg 55 84 144 144 220 288

150-180 kg  86 126 220

motor

06. On the table 4, select the box corresponding to the intersection 
between the line with the Ed value and the column with the K value. 
The box contains the maximum possible number of cycles per day 
(e.g. Ed= 2800; .= 84; cycles per day = 30).

If the number obtained is too low for the envisaged use or is located in the 
“area not recommended for use”, the use of 2 or more photovoltaic pan-
els may be considered, or the use of a photovoltaic panel with a higher 
power. Contact the Nice technical assistance service for further informa-
tion.
The method described enables the calculation of the maximum possible 
number of cycles per day that can be completed by the automation while 
running on solar power. The calculated value is considered an average 
value and the same for all days of the week. Considering the presence 
of the battery, which acts as an energy “storage depot”, and the fact that 
the battery enables automation autonomy also for long periods of bad 
weather (when the photovoltaic panel produces very little energy) it may 
be possible to exceed the calculated maximum possible number of cycles 
per day, provided that the average of 10-15 days remains within the envis-
aged limits.
Table 5 specifies the maximum possible number of cycles, according 
to the manoeuvre’s severity index (K), using exclusively the energy 
stored by the battery. It is considered that initially the battery is com-
pletely charged (e.g. after a prolonged period of good weather or recharg-
ing via the optional PCB power supply unit) and that the manoeuvres are 

performed within a period of 30 days.

When the battery runs out of the stored energy, the led starts to indicate 
the battery low signal by flashing briefly every 5 seconds, accompanied 
by a “beep”.
If the “ALTO” is used on a single leaf gate (with only one gearmotor), 
the maximum possible number of cycles corresponds to the value in the 
tables, multiplied by 1.5. For example, if the calculated number of cycles 
is 30 and the gate has one leaf only, the number of cycles will be: 30 x 
1,5 = 45.

A.6 - “Stand-by” function when the device PR200 
and/or SOLEKIT is installed (optional devices)

When the automation is powered by the backup battery PR200 or the 
photovoltaic system SOLEKIT, the “standby” function is activated auto-
matically 60 seconds after completion of an automatic manoeuvre cycle. 
This turns off the “BUS” output and all connected devices, the outputs 
“Flash”, “Els” and all leds, with the exception of the BUS led which 
flashes more slowly (1 flash every 5 seconds). After this, as soon as the 
user sends a command, the control unit restores power and starts the 
manoeuvre (this may start Zith a short delay).

A.7 - Using the “BUS” input/output
Only devices compatible with ECSBus technology must be connected to 
the terminal “BUS” (this is explained in detail in paragraph 3.3.3). Impor-
tant – Following testing of the automation, each time new devices 
are connected to (or removed from) the “BUS” terminal, the learn-
ing procedure must be performed as described in paragraph A.10.

A.8 - Using the “STOP” input
STOP is the input that causes immediate shutdown of the manoeuvre 
(with brief inversion). This input can be connected to devices with contact 
types Normally Open, Normally Closed (NC) or devices with a constant 
resistance of 8,2KΩ, such as sensitive edges.
When set accordingly, more than one device can be connected to the 
STOP input, also different from one another. For this function, refer to 
Table 6 and the following notes to the table.
Note 1. The combination NO and NC is possible by connecting the 2 

contacts in parallel, taking care to connect a 8,2kΩ resistance to 
the NC contact (this enabling the combination of 3 devices: NO, 
NC and 8,2.Ω).

Note 2. Any number of NO devices can be connected to each other in 
parallel.

Note 3. Any number of NC devices can be connected to each other in 
series.

Note 4. TZo devices Zith a 8,2kΩ constant resistance can be connected 
in parallel. HoZever if there are more than tZo of these devices, 
they must be connected qin cascader placing only one terminat-
ing resistance of 8,2kΩ.

Warning! – If devices with safety functions are connected to the “STOP” 
input, only devices with a constant 8,2kΩ resistance output can guaran-
tee fault safety category 3.

TABLE 4 - Maximum number of cycles per day (see paragraph A.5.1)

 Ed K≤50 K≤75 K=100 K=125 K=150 K=175 K=200 K=225 K=250 K=275 K=300
 9500 183 122 92 73 61 52 46 41 37 33 31
 9000 173 115 87 69 58 49 43 38 35 31 29
 8500 163 109 82 65 54 47 41 36 33 30 27
 8000 153 102 77 61 51 44 38 34 31 28 2
 7500 143 95 72 57 48 41 36 32 29 26 24
 7000 133 89 67 53 44 38 33 30 27 24 22
 6500 123 82 62 49 41 35 31 27 25 22 21
 6000 113 75 57 45 38 32 28 25 23 21 19
 5500 103 69 52 41 34 29 26 23 21 19 17
 5000 93 62 47 37 31 27 23 21 19 17 16
 4500 83 55 42 33 28 24 21 18 17 15 14
 4000 73 49 37 29 24 21 18 16 15 13 12
 3500 63 42 32 25 21 18 16 14 13 11 11
 3000 53 35 27 21 18 15 13 12 11 10 9
 2500 43 29 22 17 14 12 11 10 9 8 7
 2000 33 22 17 13 11 9 8 7 7 6 6
 1500 23 15 12 9 8 7 6 
 1000 13 9 7 

Area of use not recommended

TABLE 5 - Maximum number of cycles using exclusively battery power (see paragraph A.5.1)

  K≤50 K≤75 K=100 K=125 K=150 K=175 K=200 K=225 K=250 K=275 K=300
  1082 721 541 433 361 309 271 240 216 197 180
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 Photocell Jumpers Photocell Jumpers

Important – Following testing of the automation, each time new 
devices are connected to (or removed from) the “STOP” terminal, 
the learning procedure must be performed as described in para-
graph A.10.
During use of the automation, the control unit generates a stop command 
during the current manoeuvre if there is any variation to the status of the 
learnt device.

A.9 - Installing and connecting additional pairs of 
photocells

As well as the first pair of photocells installed as described in paragraph 
5.3, additional pairs can be installed at any time, proceeding as described 
below.
01. Install photocells TX and RX using one of the layouts shown in fig. 37; 

then connect the photocells to the control unit.
02. In Table 7 identify the position of the electric jumpers corresponding 

to the layout used to install the photocells; then wire in the jumpers 
in photocells TX and RX, with the same position as specified (note 
– position jumpers not used in the relative compartment (fig. 38), for 
future use when necessary). Warning – As this configuration is used 
by the control unit to recognise the specific pair of photocells and to 
assign these with a specific function, take care to ensure that there 
are no other pairs of photocells with jumpers wired in the same posi-
tion.

03. Perform the procedure described in paragraph A.10 for the control 
unit to learn the identity of these new photocells.

A.10 - Learning the identity of new devices connect-
ed or removed

Each time new devices are connected to (or removed from) the terminals 
“BUS” and “STOP” directly or indirectly, the control unit must learn the 
identity of these devices. The following procedure enables the control unit 
to recognise connected devices one at a time, and to assign them with a 
specific unique address.
01. On the control unit, press and hold P2 until Led P2 starts flashing 

quickly; then release the key.
02. Wait a few seconds for the control unit to learn all connected devices. 

Learning is complete when the STOP Led remains lit and Led P2 
turns off. Caution! – If Led P2 continues to flash this means that there 
is an error; in this case read paragraph D - “Troubleshooting”.

03. Repeat the automation testing procedure as described in the para-
graph 9.1 “Testing”.

Caution! – In the future, if a new device is connected to the control unit 
(for example, a new pair of photocells), or if a device is removed, this 
learning procedure must be repeated.

37

A
Photocell h=50 cm;  
with activation on closurea

B
Photocell h=100 cm;  
with activation on closure

C
Photocell h=50 cm; with activation 
on opening and closure

D
Photocell h=100 cm; with activation 
on opening and closure

E
Photocell on right with activation  
on opening

F
Photocell on left with activation  
on opening

Table 7

B - ADVANCED SETTINGS
The control unit of the fALTOt system has a series of modifiable param-
eters to enable adaptation of the product to specific needs of the automa-
tion and relative users.
To modify a value or check a setting, use a transmitter memorised 
in “Mode I” (if necessary, memorise on as described in paragraph C.2).

B.1 - Modifying the value of a parameter
Warning - During the procedure, the specified key must be pressed for 
approx. 1 second, Zith a pause of approx. 1 second before pressing 
again. This Zill give the control unit the time to recognise the command 
sent via radio.

01. In Table 8 select the parameter to be modified (the meaning of the 
parameters is provided in paragraph B.2) and note down the value to 
be set, the transmitter key used to set this value and the number of 
times the key is pressed to set the required value.

02. On the transmitter, press and hold keys T1 and T2 or T1 and T3 
simultaneously (see Table 8) for at least 5 seconds; then release the 
keys.

03. (within 3 seconds) Modify the selected parameter value by pressing 
a transmitter key for a specific number of times; the relative key and 
number of times to press are specified in Table 8. Example: to set 
the qPause timer at 40 seconds, press T1 three times.

 Table 6

1st device 

NA NC 8,2kΩ

2nd
 d

ev
ic

e 

NA In parallel
(note 2) (note 1) in parallel

NC (note 1) In series
(note 3) In series

8,2kΩ in parallel In series in parallel
(note 4)

38
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B.2 - List of modifiable parameters (Table 8)
• Pause time: this is the time implemented by the control unit after an 

opening manoeuvre before automatically closing the leafs. Warning – 
the pause will only be enabled if the “complete cycle” option is pro-
grammed (i.e. automatic re-closing of the gate) during programming as 
described in paragraph 7.3.2.

• “Pedestrian” command: comprises 4 types of command related to 
the leaf “partial open”. During use of the automation the set command 
is activated when the key T2 is pressed on the transmitter.

• Motor force: normally, during a manoeuvre the motor implements a 
specific force to move the leaf, to compensate for its weight, friction on 
the hinge pins and any presence of wind etc.

 During a manoeuvre, if an inadvertent obstacle brakes the leaf further, 
the motor increases the force applied in the attempt to overcome the 
obstacle. At this point, if the force generated by the obstacle causes 
the motor to exceed the set level, the control unit immediately activates 
a safety manoeuvre, inverting movement of the leaf. Therefore, if the 
parameter is suitably set, this guarantees increased safety.

• “Step-by-Step” command: comprises 4 types of “step-step” com-
mand, i.e. a command in which each press of the key activates the sub-
sequent manoeuvre after the one completed or in progress, according to 
the pre-set order in the set sequence. During use of the automation, the 
set command is activated when the transmitter key T1 is pressed and on 
the devices connected to the control unit by means of the terminal “SbS”.

• Pressure discharge: this parameter, when suitably set, enables dis-
charge of the pressure applied on the structure when the leafs are sta-
tionary and positioned against the opening or closing travel limit stops.

All parameters can be set as required, with the exception of the param-
eters “Motor force” and “Pressure discharge” which must comply with the 
following requirements:
Motor force:
• Never use excessively high force values to compensate for any abnor-

mal gate movements caused, for example, by points of increased fric-
tion. In fact, excessive force may impair correct operation of the safety 
system or damage the leaf.

• If the “Motor force control” is used in support of the system for impact 
force reduction, after each adjustment the force measurement proce-
dure must be performed, as envisaged by standard EN 12445.

•  The local weather conditions (for example, strong gusts of wind) can 
influence leaf movement, causing an increase in the load applied on 
the motor. Therefore the “Motor force” parameter may require periodic 
adjustments”.

Pressure discharge:
• Never use excessively low pressure discharge values as these would 

have no effect; they may also cause damage to the leaf and the travel 
limit stop.

• Never use excessively high pressure discharge values as these would 
keep the leaf separate from the travel limit stop.

• Use a pressure discharge value that enables the leaf to remain in con-
tact with the travel limit stop, without this applying excessive pressure 
on the motor.

B.3 - Checking parameter settings
The settings of a required parameter can be checked at any time accord-
ing to the procedure below.
01. In Table 9 select the parameter to be checked (the meanings of the 

parameters are explained in paragraph B.2).
02. On the transmitter, press and hold keys T1 and T2 or T1 and T3 

simultaneously (see Table 9) for at least 5 seconds; then release the 
keys.

03. (within 3 seconds) On the transmitter, press and hold the key of the 
parameter to be checked and release when the flashing light starts to 
flash.

04. Count the number of flashes and consult Table 10 (column “N.”) to 
locate the same number; read the currently set value of the parameter 
being checked alongside. Example: if the ƅashing light emits 3 ƅash-
es, this means that the qpause timer is programmed at 40 seconds.

C - MEMORISING OR DELETING RADIO 
TRANSMITTERS

C.1 - Memorising the FIRST transmitter
The transmitters supplied are not memorised;  therefore, at the beginning, 
it is necessary to memorise the FIRST transmitter (Mode 1), with the pro-
cedure C.2.

C.2 - “Mode I” memorisation procedure
When this procedure is used, the system automatically associates each 
transmitter key with the following commands:

key T1 = “Step-by-Step” command (> Open > Stop > Close > ...)
key T2 = “Pedestrian” command (> Total opening of 1 leaf > ...)
key T3 = command > Open > Stop > ...
key T4 = command > Close > Stop > ...

Notes: • The T5 key is not used in this appli-
cation. • The commands of the T1 and T2 keys 
can be modified by the user (see paragraph B.1 
and Table 8). • The symbol q>r means: qpress 
the key once”.

Therefore to memorise these commands simul-
taneously on the 4 keys of a transmitter, pro-
ceed as follows.
01. On the control unit, press and hold P1 on the receiver until the green 

Led P1 illuminates, and then release.
02. (within 10 s) press any key on the transmitter for at least 2 s to memo-

rise it.
 If the memorisation procedure is successful, the LED P1 will emit 3 

flashes.
03. If there are other transmitters to be memorised, repeat phase 02 

within the next 10 seconds; otherwise the memorisation procedure 
terminates automatically.

A transmitter memorised in Mode I can control 1 automation only, using 
the 4 commands.

C.3 - “Mode II” memorisation procedure
When this procedure is used, it is the installer’s task to associate the 
transmitter key with the required command, from those available. There-
fore, to memorise a command on a key, proceed as follows. Therefore, to 
memorise a command on a key, proceed as follows.
01. Refer to the table below; choose the command to be memorised 

and note the number of times the transmitter needs to be pressed (in 
phase 03) to memorise it.

 • “Step-by-Step” command (> Open > Stop > Close > ...) 
press once

 • “Pedestrian” command (> Total opening of 1 leaf > ...) 
press twice

 • command > Open > Stop > ...
 press three times
 • command > Close > Stop > ...
 press four times

 Notes: • The commands qStep-by-Stepr and qPedestrianr can be 
modified by the user (see paragraph B.1). • The symbol q>r means: 
“press the key once”.

02. On the control unit, press P1 for the same number of times as the 
command to be memorised and ensure that Led P1 emits a number 
of quick flashes corresponding to the number of the selected com-
mand.

03. (within 10 seconds) press the required key of the transmitter to be 
memorised for at least 3 seconds. If memorisation is successful, Led 
P1 on the control unit will emit 3 slow flashes.

04. If there are other transmitters to be memorised for the same type of 
command, repeat step 03 within the next 10 s otherwise the memori-
sation phase will end automatically.

To memorise another key, repeat the procedure from the beginning.

C.4 - Duplicating an existing and previously memo-
rised transmitter

This procedure enables memorisation on the control unit of a new trans-
mitter, by duplicating the characteristics of another existing and previously 
memorised transmitter. During this procedure, take care to observe the 
following warnings:
– if the transmitter to be duplicated is memorised in Mode I, when the 
request to press a button is made, any key on the two transmitters can 
be pressed;
– otherwise, if the transmitter to be duplicated in memorised in Mode II, 
when the request to press a button is made, the key with the command 
to be duplicated must be pressed on the “old” transmitter, followed by the 
key to be associated with this command on the “new” transmitter.
01. Ensure that the two transmitters are located within the reception 

range of the automation and press the key on the “new” radio trans-
mitter for at least 5 seconds, then release.

02. Press the key on the OLD radio transmitter slowly 3 times.
03. Press the key on the NEW radio transmitter slowly once.

T4

T2

T5

T3

T1
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Table 8 - Factory settings and other available options

Parameter Access keys Value range available Key No. times pressed

Pause Time T1 + T2 10 seconds T1 Once

  20 seconds (*) T1 Twice

  40 seconds T1 Three times

  80 seconds T1 Four times

“Pedestrian” command T1 + T2 Opening of 1 leaf to mid-travel T2 Once

  Total opening of 1 leaf (*) T2 Twice

  Partial opening of 2 leafs to 1/4 of travel T2 Three times

  Partial opening of 2 leafs to mid-travel T2 Four times

Motor force T1 + T2 Minimum T3 Once

  Medium low (*) T3 Twice

  Medium high T3 Three times

  Maximum T3 Four times

“Step-by-Step” command T1 + T2 > Open > Stop > Close > Stop > ... T4 Once

  > Open > Stop > Close > ... (*) T4 Twice

  > Open > Close > ... T4 Three times

  > Open > ... T4 Four times

Pressure discharge

• on Closure (motor 1) T1 + T3 No discharge (*) T1 Once

  0.1 s (Minimum) T1 Twice

  •• T1 Three times

  ••• T1 Four times

  0.4 s (Medium) T1 Five times

  ••••• T1 Six times

  •••••• T1 Seven times

  0.7 s (Maximum) T1 Eight times

• on Opening (motor 1) T1 + T3 No discharge (*) T2 Once

  0.1 s (Minimum) T2 Twice

  •• T2 Three times

  ••• T2 Four times

  0,4s (medio) T2 Five times

  ••••• T2 Six times

  •••••• T2 Seven times

  0.7 s (Maximum) T2 Eight times

• on Closure (motor 2) T1 + T3 No discharge (*) T3 Once

  0.1 s (Minimum) T3 Twice

  •• T3 Three times

  ••• T3 Four times

  0.4 s (Medium) T3 Five times

  ••••• T3 Six times

  •••••• T3 Seven times

  0.7 s (Maximum) T3 Eight times

• on Opening (motor 2) T1 + T3 No discharge (*) T4 Once

  0.1 s (Minimum) T4 Twice

  •• T4 Three times

  ••• T4 Four times

  0.4 s (Medium) T4 Five times

  ••••• T4 Six times

  •••••• T4 Seven times

  0.7 s (Maximum) T4 Eight times

() Factory setting

(activated with transmitter 
key T1 and “SbS” terminal 
of control unit)

activated with transmitter 
key T2)
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 At this point the “new” transmitter is memorised on the control unit 
with the same characteristics as the “old” transmitter.

To memorise other transmitters, repeat the same procedure.

C.5 - Deleting ALL radio transmitters memorised on 
the control unit

Caution! – This procedure deletes all memorised transmitters.
01. On the control unit, press and hold P1 and wait for Led P1 to illumi-

nate, turn off and then emit 3 flashes – release the key on precisely 
the third flash.

02. Wait approx. 4 seconds. during which Led P1 flashes very quickly (= 
deletion in progress).

03. If the procedure is successful after a few moments the LED P1 will 
emit 5 slow flashes (= deletion procedure ok).

C.6 - Using transmitters memorised in “Modo II”
In the same control unit there can be some transmitters memorised in 
mode I and others in mode II. The control unit has 256 memory slots and 
each can store either all keys of the transmitter, if the latter is memorised 
in Mode I, or 1 key of the transmitter, if the latter is memorised in Mode II.
If this mode is used appropriately 2 or more different automations can be 
controlled for example,
• with key T1 memorised with “> Open > Stop > ...” 1 automation can 
be controlled;
• with key T2 memorised with “> Close > Stop > ...” 1 automation can 
be controlled;
• with key T3 memorised with “> Open > Stop > Close > ...” 2 automa-
tions can be controlled;
• with key T4 memorised with “> Open > Stop > Close > ...” 3 automa-
tions can be controlled.
Caution! - If a transmitter is already memorised in Mode I none of its keys 
can be memorised in Mode II.

D - TROUBLESHOOTING
Table 12 gives possible indications on how to deal with malfunctions that 
may be met during installation or due to a fault.

E - DIAGNOSTICS AND SIGNALS
Some devices directly provide particular signals to describe the state of 
operation or eventually a malfunction.

E.1 - Led signals on photocells
The photocells contain a LED “SAFE” (fig. 28) that provides information 
at any moment on the state of operation. For the meaning of led flashes, 
refer to Table 13.

E.2 - Led signals on control unit
The LEDs on the control unit provide particular signals to report on the 
normal operation and on possible faults. For the meaning of led flashes, 
refer to Table 11.

E.3 - Flashing light signals
During a manoeuvre the flashing light flashes every second; in case of 
anomalies the light flashes at more frequent intervals (half a second); the 
flashes are repeated twice with an interval of one second. For the mean-
ing of led flashes, refer to Table 14.

Table 9

Pause Time T1 + T2 T1

Pass door T1 + T2 T2

Motor force T1 + T2 T3

“Step-by-Step” function T1 + T2 T4

Discharge on Closure (motor 1) T1 + T3 T1

Discharge on Opening (motor 1) T1 + T3 T2

Discharge on Closure (motor 2) T1 + T3 T3

Discharge on Opening (motor 2) T1 + T3 T4

Access 
keysParameter Key for 

display

Table 10

Parameter N. Set value
Pause Time 1 10 seconds
 2 20 seconds (*)
 3 40 seconds
 4 80 seconds
“Pedestrian”  1 Opening of 1 leaf to mid-travel
command 2 Total opening of 1 leaf (*)
 3 Partial opening of 2 leafs to 1/4 of travel
 4 Partial opening of 2 leafs to mid-travel
Motor force 1 Minimum
 2 Medium low (*)
 3 Medium high
 4 Maximum
“Step-by-Step”  1 Open > Stop > Close > Stop > ...
command 2 > Open > Stop > Close > ... (*)
 3 > Open > Close > ...
 4 > Open > ...
Pressure discharge
• on Closure  1 No discharge (*)
 (motor 1) 2 0,1s (Minimum)
 3 ••
 4 •••
 5 0,4s (Medium)
 6 •••••
 7 ••••••
 8 0,7s (Maximum)
• on Opening 1 No discharge (*)
 (motor 1) 2 0,1s (Minimum)
 3 ••
 4 •••
 5 0,4s (Medium)
 6 •••••
 7 ••••••
 8 0,7s (Maximum)
• on Closure  1 No discharge (*)
 (motor 2) 2 0,1s (Minimum)
 3 ••
 4 •••
 5 0,4s (Medium)
 6 •••••
 7 ••••••
 8 0,7s (Maximum)
• on Opening 1 No discharge (*)
 (motore 2) 2 0,1s (Minimum)
 3 ••
 4 •••
 5 0,4s (Medium)
 6 •••••
 7 ••••••
 8 0,7s (Maximum)

() Factory setting 
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Table 11 - Led signals on control unit

LED BUS

Off

On

One flash per second

2 long flashes

Series of flashes separated by 
a pause

Quick flash

LED STOP

Off

On

LED SbS

Off

On

LED P1

Off

On

Series of quick flashes, from 
1 to 4

1 slow flash

3 slow flashes

5 slow flashes

LED P2

Off

On

1 flash per second

2 flashes per second

LED P3

Off

On

1 flash per second

2 flashes per second

Status

Fault

Serious fault

Everything OK

Input status variation 
 

BUS short circuit

Status

STOP input activated 
 

Everything OK

Status

Everything OK

SbS input activated 
 

Status

Everything OK

Memorisation in “Mode I”

Memorisation in “Mode II”

Wrong command

Memorisation OK

Deletion OK

Status

Everything OK

Everything OK

No devices have been learnt or 
an error has occurred in learnt 
devices

Device learning procedure 
underway

Status

Everything OK

Everything OK

There is no memorised opening 
angle

Indicates that the opening angle 
learning phase is in progress

Action

Check that the unit is powered; check that the fuses have not been 
activated; if this is the case check the cause of the fault and replace 
them with other fuses with the same characteristics.

There is a serious fault; switch off the control unit for a few seconds; 
if the status persists there is a fault and the electronic board must be 
replaced.

Control unit works correctly.

A variation to the status of the inputs: SbS, STOP, activation of the 
photocells, or when the radio transmitter is used, is normal. 
 

An overload has been detected therefore the power to the BUS 
switched off. Check by disconnecting the devices one at a time. To 
restore power to the BUS simply send a command, for example with a 
radio transmitter.

Action

Check the devices connected to the STOP input.

STOP input active.

Action

SbS input not active.

This is normal only if the device connected to the SbS input is  
active.

Action

No memorisation underway.

This is normal during memorisation mode 1 which lasts maximum  
10 s.

This is normal during memorisation mode 2 which lasts maximum  
10 s.

Command received from a transmitter which is not memorised.

All devices successfully memorised.

All radio transmitters successfully deleted.

Action

“Slow” speed selected.

“Fast” speed selected.

Some faulty devices may be present; check and if necessary repeat 
the device learning phase (see paragraph A.10). 
 

It shows that the search for connected devices is underway (it lasts 
maximum a few seconds).

Action

Operation with “half cycle” (semi-automatic).

Operation with “complete cycle” (automatic).

Perform the leaf opening and closing learning phase (read paragraph 
7.2).

Indicates that the opening angle learning phase is in progress.

È la stessa segnalazione che c’è sul lampeggiante. Leggere la Tabella 14.
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Table 13 - Led signals on photocells

LED “SAFE”

Off

3 quick flashes and 1 
second pause

1 very slow flash

1 slow flash

1 quick flash

1 very quick flash

Always lit

Status

The photocell is not powered or 
it is faulty

Device not recognised by the 
control unit

The RX receives an excellent 
signal

The RX receives a good signal

The RX receives a poor signal

The RX receives a bad signal

The RX does not receive any 
signal

Action

Check that the voltage on the photocell terminals is of about 8 ÷ 12 V
; if the voltage is correct then the photocell is probably faulty. 

 

Repeat the learning procedure on the control unit (paragraph A.10). 
Check that all the photocell pairs on BUS have different addresses 
(see Paragraph A.9)

Normal operation

Normal operation

Normal operation but check TX-RX alignment and correct cleaning of 
photocell lenses

At the limit of normal operation; check TX-RX alignment and correct 
cleaning of photocell lenses

Check for any obstruction between TX and RX. Check that the LED 
on the TX flashes slowly. Check alignment between TX and RX

Table 12 - Signals of operating problems

Table 14 - Flashing light signals

Quick flashes

1 flash
1 second pause
1 flash

2 flashes 
1 second pause
2 flashes 

3 flashes 
1 second pause
3 flashes 

4 flashes 
1 second pause
4 flashes 

Status

BUS error

Photocell activated

“Gearmotor force” limiting 
device activated

STOP input activated

Action

At the beginning of the manoeuvre the devices present do not corre-
spond with those recognised; check and eventually carry out the lear-
ning procedure (paragraph A.10). One or more devices may be faulty; 
check and, if necessary, replace them

At the start of the manoeuvre, one or more photocells do not enable 
movement; check to see if there are any obstructions. During the 
movement if there is an obstruction no action is required

During the movement, the leaf experienced excessive friction; identify 
the cause

At the start of the manoeuvre or during the movement, the STOP input 
was activated; identify the cause

Symptoms

The radio transmitter does not emit any 
signal (the LED does not light up)

The manoeuvre does not start and the 
BUS LED does not flash

The manoeuvre does not start and the 
flashing light is off

The manoeuvre does not start and the 
flashing light flashes

The manoeuvre starts but is immedia-
tely followed by an inversion

The manoeuvre is carried out but the 
flashing light is not working

Probable cause and possible solution

• Check whether the batteries are discharged; replace if necessary.

• Check that the power supply cable is correctly inserted in the mains socket.
• Check that the fuses and have not been activated (paragraph A.3); if this is the case check the 

cause of the fault and replace them with other fuses with the same characteristics.

• Check that the command is actually received. If the command reaches the SbS input the relevant 
LED “SbS” should light up; if a radio transmitter is used the LED “BUS” should emit two long 
flashes.

• See Table 14.

• The force selected is too low to move the leafs. Check for obstructions and if necessary select a 
higher force as described in paragraph B.1

• During the manoeuvre, ensure that there is voltage on the FLASH terminal of the flashing light (as 
this is intermittent, the voltage value is not significant: approx. 10-30 V ); if voltage is present, 
the problem is due to the lamp, which should be replaced with an identical version.



English – 32

E
ng

lis
h

TECHNICAL SPECIFICATIONS OF THE PRODUCT

ALTO100C gearmotor, for swing gates

• Product type: electromechanical gearmotor for the automation of automatic gates and doors with built-in control unit complete with radio recei-
ver for “ECCO5...” transmitters

• Adopted technology: DC motor; epicyclical gear reducer; manual motor release. An internal power supply unit housed inside the motor but 
separated from the control unit, reduces the mains voltage to the nominal 24V  voltage used in the whole automation system

• Maximum torque: 100 Nm
• Nominal torque: 50 Nm
• No-load speed: 0,20 rad/s ÷ 0,30 rad/s
• Speed at nominal torque: 0,16 rad/s ÷ 0,24 rad/s
• Maximum frequency of operating cycles: 50 cycles per hour (maximum 100 cycles per day)
• Maximum time for continuous operating: about 10 minutes
• Application limits: the product can be used with gates with weights up to 180 kg (leaf of 0.8 m) or with leaf lengths of up to 1.6 m and opening 

angle up to 110°
• Mains power-supply: 230 V  (+10% -15%) 50/60 Hz
• Absorbed power: 120 W
• Backup power supply: for “PR200” buffer batteries
• Flashing light output: for flashing Led lights (mod. FL200)
• “BUS” output: 1 output with maximum load of 7 ECSBus units
• “SbS” input: For normally open contacts (closure of the contact prompts the “Step-by-Step” command)
• “STOP” input: for normally open and/or 8.2kohm constant resistance type contacts, or normally closed contacts with self-learning of the “nor-

mal” status (a variation with respect to the memorised status generates a “STOP” command
• Radio Aerial input: 50 ohm for RG58 or similar type cable
• Max. cable length: mains power-supply: 30 m; motor outputs: 10 m; other inputs/outputs: 20 m with aerial cable preferably less than 5 m 

(observe warnings regarding the minimum section and type of cables)
• Ambient operating temperature: -20°C...+50°C (gearmotor efficiency is reduced at lower temperatures)
• Assembly: vertical, with dedicated fixing plate
• Protection rating: IP 44
• Dimension / Zeight: 385 x 90 x 123 mm / 4,8 kg
• Possibility of radio control: with “ECCO5...” transmitters, the control unit is set to receive one or more of the following commands: “Step-by-

Step”, “Partial Open”, “Only Open” and “Only Close”
• Compatible ECCO5... transmitters: up to 256 if memorised in “Mode I”
• ECCO5... transmitter range: from 50 to 100 m. This distance may vary in the presence of obstacles and/or electromagnetic disturbance pre-

sent, and is influenced by the position of the receiving antenna built into the FL200 flashing light
• Programmable functions: “semi-automatic” function (after opening the control unit does not re-close the gate automatically) or “automatic” 

function (after opening the control unit re-closes the gate automatically); motor speed “low” or “high”; in the case of “automatic” mode the pause 
time can be selected from 10, 20, 40, and 80 seconds; “pedestrian” opening can be selected in 4 different modes; system obstacle detection 
sensitivity can be selected from 4 levels; “Step-by-Step” command operation can be selected from 4 modes

• Self-programmed functions: self-detection of devices connected to output “BUS”; self-detection of type of “STOP” device (contact type NO, 
NC or 8.2 kohm constant resistance); self-detection of the opening angle for each motor; self-detection of number of gearmotors present in auto-
mation (1 or 2)

ALTO100M gearmotor, for swing gates

• Tipologia: electromechanical gearmotor for automations of automatic gates and doors
• Product type: DC motor; epicyclical gear reducer; manual motor release
• Maximum torque: 100 Nm
• Nominal torque: 50 Nm
• No-load speed: 0,20 rad/s ÷ 0,30 rad/s
• Speed at nominal torque: 0,16 rad/s ÷ 0,24 rad/s
• Maximum frequency of operating cycles: 50 cycles per hour (maximum 100 cycles per day)
• Maximum time for continuous operating: about 10 minutes
• Application limits: the product can be used with gates with weights up to 180 kg (leaf of 0.8 m) or with leaf lengths of up to 1.6 m and opening 

angle up to 110°
• Power supply: 24 V  (50%)
• Rated current absorption: 2A; on start-up the maximum absorbed current is 3A for a maximum time interval of 2 s
• Ambient operating temperature: -20°C...+50°C (gearmotor efficiency is reduced at lower temperatures)
• Assembly: vertical, with dedicated fixing plate
• Protection rating: IP 44
• Dimensions / Zeight: 385 x 90 x 123 mm / 4,3 kg

––––––––––––
NOTES: • The kit ALTO101START and ALTO100 is produced by Nice S.p.a. (TV) I • In order to improve its products, Nice S.p.a. reserves the right 
to modify the technical characteristics at any time without prior notice. In any case, the manufacturer guarantees their functionality and fitness for the 
intended purposes. • All technical specifications refer to a temperature of 20°C.
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USER MANUAL (to be delivered to the end user)

–––  STEP 11  –––

 This user guide should be stored and handed to all users of the 
automation.

11.1 – WARNINGS
l Keep at a safe distance from the moving door until it is com-
pletely open or closed; do not transit through the door until it is 
completely open and has come to a standstill. l Do not let chil-
dren play near the door or with its commands. l Keep the trans-
mitters away from children. l Suspend the use of the automation 
immediately as soon as you notice something abnormal in the op-
eration (noises or jolting movements); failure to follow this warn-
ing may cause serious danger and accidents. l Do not touch mov-
ing parts. l Regular maintenance checks must be carried out by 
qualified personnel according to the maintenance plan. l Main-
tenance or repairs must only be carried out by qualified technical 
personnel. l Send a command with the safety devices disabled:
If the safety devices do not work properly or are out of order, the door can 
still be operated.

01. Command the door with the transmitter. If the safety devices give the 
enable signal, the door opens normally; otherwise, reattempt within 3 sec-
onds and keep the control activated. 02. After approximately 2 seconds 
the door will start moving in the “man present” mode, that is, so long as 
the control is kept activated the door will keep moving; as soon as the 
control is released the door will stop.

If the safety devices are out of order, arrange to repair the automation as 
soon as possible.

11.2 – Manually  releasing and locking  the gearmotor
The gearmotor is equipped with a mechanical system that enables man-
ual opening and closing of the gate. These manual operations must be 
performed in the event of a power failure, malfunctions or during the in-
stallation phases.
Note - In the event of a power failure, the gate may be powered by the 
backup battery PR200, if present on the system.
To release the gearmotor manually, refer to fig. 39 and proceed as fol-
lows.
01. Rotate the release disk clockwise through 90°, to expose the re lease pin.
02. Insert the key supplied in the release pin.
03. Turn the release key clockwise through nearly one complete turn.
04. The gate leaf can now be moved manually to the required position.
05. To restore automatic operation, turn the key anticlockwise in the re-

lease pin and manually move the gate until you can hear the leaf me-
chanically engage with the drive mechanism.

06. Then remove the key from the release pine and turn the release disk 
anti-clockwise through 90° to cover the hole.

In the event of a gearmotor fault, it is still possible to try release the motor 
to check whether the fault lies in the release mechanism.

11.3 – Door Control
• With radio transmitter
The command associated to each button depends on how it has been 
memorised.

11.4 – User-admissible maintenance operations
The operations that the user must carry out periodically are listed below:

• Cleaning of the surfaces of the devices: use a slightly damp (not 
Zet) cloth. Do not use substances containing alcohol, benzene, 
thinners or other flammable substances; the use of these sub-
stances may damage the devices and cause fires or electric 
shocks.

• Removal of leaves and stones: disconnect the power supply be-
fore proceeding, so as to prevent anyone from moving the door.

11.5 – Replacing the transmitter battery
When the battery is flat, the transmitter capacity is significantly reduced. 
If, when a button is pressed, the relevant Led turns on then immediately 
fades and turns off, it means that the battery is completely flat and should 
be immediately replaced.
If instead the Led turns on only for a moment, it means that the battery is 
partially flat; the button must be kept pressed for at least half a second for 
the transmitter to attempt to send the command. 
However, if the battery level is too low to complete the command (and 
possibly wait for the response), the transmitter will turn off and the relevant 
Led will fade. In these cases, normal transmitter operation can be restored 
by replacing the battery with another of the same type, while observing the 
relevant polarity. To replace the battery, proceed as shown below.

a b

c d

 Batteries contain polluting substances: do not dispose of them 
together with common waste but use the methods set forth in the 
local regulations.39
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ANNEX 1

EC DECLARATION OF CONFORMITY

In conformity to Directive 2006/42/EC, ANNEX I, Part A (EC declaration of conformity for machinery)

––––––––––––––––––––

The undersigned / company (name or company name of the subject who/that commissioned the motor-driven door): 

 . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 

Address: . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .

. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 

Hereby declares under its/his/her sole responsibility that:
- The automation: power-operated swing gate

- Serial N°: . . . . . . . . . . . . . . . . . . .
- Year of manufacture: . . . . . . . . . . . . . . . . . . .

- Location (address): . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 

. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 

Complies with the essential requirements of the following directives:
 2006/42/EC “Machines” Directive

and as provided for in the following harmonised standards:

 EN 12445 “Industrial, commercial and garage doors and gates. Safety in use of Power-operated doors and 

gates – Test Methods”

 EN 12453 “Industrial, commercial and garage doors and gates. Safety in use of Power-operated doors and 

gates – Requirements”

Name: . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .     Signature: . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 

Date: . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 

Place: . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 
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ANNEX 2

CE DECLARATION OF CONFORMITY
Declaration in accordance with the Directives: 1999/5/CE (R&TTE), 2014/30/UE (EMC); 2006/42/CE (MD) Appendix II, part B

–––––––––––––––

Note: The contents of this declaration correspond to declarations in the official document deposited at the registered offices of Nice S.p.a. and 
in particular to the last revision available before printing this manual. The text herein has been re-edited for editorial purposes.  A copy of the 
original declaration for each product can be requested from Nice S.p.a. (TV) Italy.

Neclaration number: 571/ALTO100C              Revision: 0              Language: EN

Manufacturer’s Name: NICE S.p.A.
Address: Via Pezza Alta N°13, 31046 Rustignè di Oderzo (TV) Italy
Person authorised to compile the technical documentation: NICE S.p.A. – Via Pezza Alta N°13, 31046 Rustignè di Oderzo (TV) Italy
Product type: Electromechanical gearmotor 24 Vdc
Model/Type: ALTO100C, ALTO100M
Accessories: PR200, ECCO5BO, ECCO5WO, PH200, FL200

The undersigned, Roberto Griffa, in the role of Chief Executive Office, declares under his sole responsibility, that the above mentioned products 
conform to the requirements of the following directives:

• ALTO100C model conform to the Directive 1999/5/EC OF THE EUROPEAN PARLIAMENT AND COUNCIL of the 9th March 1999 regarding 
radio equipment and telecommunications terminal equipment and the mutual recognition of their conformity, according to the following harmon-
ised standards:
Health protection (art. 3(1)(a)): EN 62479:2010.
Electric safety (art. 3(1)(a)): EN 60950-1:2006 + A11:2009 +A12:2011 + A1:2010 + A2:2013.
Electromagnetic compatibility (art. 3(1)(b)):  EN 301 489-1 V1.9.2:2011; EN 301 489-3 V1.6.1:2013.
Radio spectrum (art. 3(3)): EN 300 220-2 V2.4.1:2012.

• Models ALTO100C, ALTO100M, conform to the DIRECTIVE 2014/35/EU OF THE EUROPEAN PARLIAMENT AND OF THE COUNCIL of 
26 February 2014 on the harmonisation of the laws of Member States relating to the making available on the market of electrical equip-
ment designed for use within certain voltage limits (recast), according to the following harmonised standards: EN 60335-1:2002 + A1:2004 + 
A11:2004 + A12:2006 + A2:2006 + A13:2008 + A14:2010 + A15:2011; EN 60335-2-103:2003 + A11:2009; EN 62233:2008.

• Models ALTO100C, ALTO100M, conform to the DIRECTIVE 2014/30/EU OF THE EUROPEAN PARLIAMENT AND OF THE COUNCIL of 26 
February 2014 on the harmonisation of the laws of the Member States relating to electromagnetic compatibility (recast), in accordance with the 
following harmonised standards: EN 61000-6-2:2005; EN 61000-6-3:2007 + A1:2011.

In addition the products ALTO100C and WT10SK conform to the following directive according to the requirements for “partly completed machin-
ery”:
2006/42/EC Directive OF THE EUROPEAN PARLIAMENT AND COUNCIL of 17 May 2006 regarding machinery, repealing directive 95/16/EC
• We hereby declare that the relevant technical documentation has been compiled in conformity with Annex VII B of directive 2006/42/EC and 
that the following essential requirements have been satisfied:
1.1.1 - 1.1.2 - 1.1.3 - 1.2.1 - 1.2.6 - 1.5.1 - 1.5.2 - 1.5.5 - 1.5.6 - 1.5.7 - 1.5.8 - 1.5.10 - 1.5.11
• The manufacturer undertakes to transmit, in response to a reasoned request by the national authorities, relevant information on the “partly 
completed machinery”, without prejudice to intellectual property rights of the manufacturer.
• Should the fpartly completed machineryt be put into service in a European country with an official language different from the one of this dec-
laration, the importer must attach the translation of this document to the declaration.
• The fpartly completed machineryt must not be put into service until the final machinery into which it is to be incorporated has been declared 
in conformity with the provisions of directive 2006/42/EC.

The products ALTO100C and ALTO100M conform, within the constraints of applicable parts, to the following standards: EN 13241-1:2003 + 
A1:2011; EN 12445:2000; EN 12453:2000; EN 12978:2003 + A1:2009.

Oderzo, 28 July 2016

Eng. Roberto Griffa
(Chief Executive Office)
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AVVERTENZE GENERALI: SICUREZZA - INSTALLAZIONE - USO (istruzioni originali)

• Assicurarsi che gli elementi di comando siano tenuti lontani dagli orga-
ni in movimento consentendone comunque una visione diretta.

• A meno che non si utilizzi un selettore, gli elementi di comando vanno 
installati ad un’altezza minima di 1,5 m e non devono essere accessibili

• Se il movimento di apertura è controllato da un sistema antincendio, 
assicurarsi che eventuali finestre maggiori di 200 mm vengano chiuse 
dagli elementi di comando

• Prevenire ed evitare ogni forma di intrappolamento tra le parti in movi-
mento e quelle fisse durante le manovre

• Apporre in modo fisso e permanente l’etichetta riguardante la manovra 
manuale vicino all’elemento che consente la manovra stessa

• Dopo aver installato il motore di movimentazione assicurarsi che il 
meccanismo, il sistema di protezione ed ogni manovra manuale fun-
zionino correttamente.

–––  PASSO 1  –––
ATTENZIONE - Istruzioni importanti per la sicurezza. Seguire tut-
te le istruzioni poiché l’installazione non corretta può causare gra-
vi danni
ATTENZIONE - Istruzioni importanti per la sicurezza. Per la sicu-
rezza delle persone è importante seguire queste istruzioni. Con-
servare queste istruzioni
• Prima di iniziare l’installazione verificare le “Caratteristiche tecniche del 

prodotto”, in particolare se il presente prodotto è adatto ad automatiz-
zare la vostra parte guidata. Se non è adatto, NON procedere all’instal-
lazione 

• Il prodotto non può essere utilizzato prima di aver effettuato la messa 
in servizio come specificato nel capitolo “Collaudo e messa in servizio”

ATTENZIONE - Secondo la più recente legislazione europea, la re-
alizzazione di un’automazione deve rispettare le norme armoniz-
zate previste dalla Direttiva Macchine in vigore, che consentono di 
dichiarare la presunta conformità dell’automazione. In considera-
zione di ciò, tutte le operazioni di allacciamento alla rete elettrica, 
di collaudo, di messa in servizio e di manutenzione del prodotto 
devono essere effettuate esclusivamente da un tecnico qualifica-
to e competente!
• Prima di procedere con l’installazione del prodotto, verificare che tutto 

il materiale da utilizzare sia in ottimo stato ed adeguato all’uso
• Il prodotto non è destinato a essere usato da persone (bambini com-

presi) le cui capacità fisiche, sensoriali o mentali siano ridotte, oppure 
con mancanza di esperienza o di conoscenza

• I bambini non devono giocare con l’apparecchio
• Non permettere ai bambini di giocare con i dispositivi di comando del 

prodotto. Tenere i telecomandi lontano dai bambini
ATTENZIONE Al fine di evitare ogni pericolo dovuto al riarmo accidentale 
del dispositivo termico di interruzione, questo apparecchio non deve es-
sere alimentato con un dispositivo di manovra esterno, quale un tempo-
rizzatore, oppure essere connesso a un circuito che viene regolarmente 
alimentato o disalimentato dal servizio
• Nella rete di alimentazione dell’impianto prevedere un dispositivo di di-

sconnessione (non in dotazione) con una distanza di apertura dei con-
tatti che consenta la disconnessione completa nelle condizioni dettate 
dalla categoria di sovratensione III

• Durante l’installazione maneggiare con cura il prodotto evitando 
schiacciamenti, urti, cadute o contatto con liquidi di qualsiasi natura. 
Non mettere il prodotto vicino a fonti di calore, né esporlo a fiamme 
libere. Tutte queste azioni possono danneggiarlo ed essere causa di 
malfunzionamenti o situazioni di pericolo. Se questo accade, sospen-
dere immediatamente l’installazione e rivolgersi al Servizio Assistenza

• Il produttore non si assume alcuna responsabilità per danni patrimo-
niali, a cose o a persone derivanti dalla non osservanza delle istruzioni 
di montaggio. In questi casi è esclusa la garanzia per difetti materiali

• Il livello di pressione acustica dell’emissione ponderata A è inferiore a 
70 dB(A)

• La pulizia e la manutenzione destinata ad essere effettuata dall’utilizza-
tore non deve essere effettuata da bambini senza sorveglianza

• Prima degli interventi sull’impianto (manutenzione, pulizia), disconnet-
tere sempre il prodotto dalla rete di alimentazione

• Verificare frequentemente l’impianto, in particolare controllare i cavi, le 
molle e i supporti per rilevare eventuali sbilanciamenti e segni di usura 
o danni. Non usare se è necessaria una riparazione o una regolazione, 
poiché un guasto all’installazione o un bilanciamento dell’automazione 
non corretto possono provocare lesioni

• Il materiale dell’imballo del prodotto deve essere smaltito nel pieno ri-
spetto della normativa locale

• Tenere le persone lontane dall’automazione quando questa viene mo-
vimentata mediante gli elementi di comando

• Durante l’esecuzione della manovra controllare l’automazione e man-
tenere le persone lontano da essa, fino al termine del movimento

• Non comandare il prodotto se nelle sue vicinanze ci sono persone che 
svolgono lavori sull’automazione; scollegate l’alimentazione elettrica 
prima di far eseguire questi lavori

AVVERTENZE INSTALLAZIONE
• Prima di installare il motore di movimentazione, controllare che tutti gli 

organi meccanici siano in buone condizioni, regolarmente bilanciati e 
che l’automazione possa essere manovrata correttamente

• Se il portone da automatizzare è dotato di una porta pedonale occorre 
predisporre l’impianto con un sistema di controllo che inibisca il funzio-
namento del motore quando la porta pedonale è aperta
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2.1 - DESCRIZIONE DEL PRODOTTO E DESTINAZIONE 
D’USO

L’insieme dei dispositivi e degli accessori citati in questo manuale (alcuni 
opzionali e non presenti nel kit), formano il sistema di automazione deno-
minato “ALTO”, destinato a un cancello o a un portone, a 1 o 2 ante 
battenti. Qualsiasi altro uso diverso da quello descritto e in condi-
zioni ambientali diverse da quelle riportate in questo manuale, è 
da considerarsi improprio e vietato!
La parte principale dell’automazione è costituita da uno o due motoridut-
tori elettromeccanici (in base al numero di ante da automatizzare), provvi-
sti ognuno di un motore in corrente continua e di un riduttore epicicloida-
le. I motoriduttori hanno un braccio articolato la cui lunghezza può essere 
accorciata durante l’installazione quando, a ridosso del motoriduttore, è 
presente un ostacolo fisso (muro, palo o altro) che impedisce la rotazione 
completa del braccio e, dunque, l’apertura massima dell’anta.
Il ALTO100C è dotato di una centrale di comando che alimenta e gesti-
sce il funzionamento di tutti i dispositivi collegati. La centrale implementa 
la tecnologia “ECSBus” che permette di collegare e far comunicare tra 
loro più dispositivi, utilizzando un unico cavo bus con 2 conduttori elettrici 
all’interno. Nella centrale è incorporato un ricevitore radio per la ricezione 
dei comandi inviati dall’utente tramite il trasmettitore ECCO5.... Il sistema 
puŁ memorizzare fino a 256 trasmettitori (se memorizzati in fModo It) e 
fino a 6 coppie di fotocellule PH200.
L’automazione puŁ essere alimentata dalla rete elettrica fissa (230 V) o, in 
alternativa, dal sistema fotovoltaico SOLEKIT. Se è alimentata dalla rete 
fissa, puŁ essere installata nella centrale una batteria di emergenza (mod. 
PR200, accessorio opzionale) per poter effettuare alcune manovre di 
emergenza nelle ore successive all’eventuale mancanza di energia (black-
out elettrico). Durante il black-out, o in qualsiasi altro momento, è possi-
bile muovere con le mani le ante del cancello, sbloccando il motoriduttore 
con l’apposita chiave.

2.2 - DISPOSITIVI E ACCESSORI NECESSARI PER REA-
LIZZARE UN IMPIANTO COMPLETO

La fig. 1 mostra tutti i dispositivi e gli accessori necessari per la realizza-
zione di un impianto completo, come quello mostrato nella fig. 4.

[a] - motoriduttore elettromeccanico ALTO100C con centrale
[b] - motoriduttore elettromeccanico ALTO100M senza centrale
[c] - bracci curvi + bracci con asola
[d] - staffe anteriori (per fissare i motoriduttori al cancello)
[e] - supporti posteriori (per fissare i motoriduttori al muro)
[f] - chiavi per lo sblocco manuale dei motoriduttori
[g] - coppia di fotocellule PH200 (per parete)
[h] - trasmettitore portatile ECCO5...
[i] - segnalatore lampeggiante FL200
[l] - minuteria metallica (viti, rondelle e gomito per bracci)
[m] - batteria tampone PR200

Avvertenza! - Alcuni dispositivi e accessori citati sono opzionali 
e possono non essere presenti nel kit (consultare il catalogo dei 
prodotti della linea Nice Home).

[a]

[c]

[b] [e]

[d]

[h]

[l]

[g] [m] [i]

[f]

1

Note importanti alla consultazione del manuale

o In questo manuale, la dicitura “sistema ALTO” fa riferimento all’insieme di tutti i dispositivi che formano l’automa-
zione.

o Questo manuale descrive come realizzare un’automazione completa come quella mostrata nell’esempio di fig. 4. 
Alcuni dispositivi e accessori citati nel manuale sono opzionali e possono non essere presenti nel kit. Per una pano-
ramica completa, consultare il catalogo dei prodotti della linea Nice Home o visitare il sito www.niceforyou.com.

o Nella prima parte del manuale (fino al capitolo 10) tutti gli argomenti sono trattati nello stesso ordine con cui devono 
essere eseguiti. Pertanto, per facilitare l’installazione e la programmazione, nonché salvaguardare la sicurezza delle 
persone, si consiglia di leggere prima il manuale, per comprendere il lavoro da fare, e di eseguire il lavoro succes-
sivamente alla lettura, realizzando tutte le attività nello stesso ordine in cui sono descritte.

CONOSCENZA DEL PRODOTTO E PREPARAZIONE ALL’INSTALLAZIONE
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–––  PASSO 3  –––
VERIFICHE E LAVORI PRELIMINARI

ALL’INSTALLAZIONE

3.1 - VERIFICARE L’IDONEITÀ DEL CANCELLO E DEL 
CONTESTO DA AUTOMATIZZARE

• Accertarsi che la struttura meccanica del cancello sia idonea ad essere 
automatizzata e conforme alle norme vigenti sul territorio. Per la verifica, 
leggere i dati tecnici riportati sull’etichetta del cancello. Avvertenza - 
Il sistema “ALTO” non può automatizzare un cancello che non sia già 
efficiente e sicuro; inoltre, non puŁ risolvere i difetti causati da un’errata 
installazione del cancello o da una sua cattiva manutenzione.

• Accertarsi che le ante del cancello si muovano in modo fluido e lineare, 
effettuando il seguente test: muovere manualmente le ante nelle due 
direzioni e accertarsi che il movimento avvenga con lo stesso attrito in 
ogni punto della corsa (non devono esserci punti che richiedono uno 
sforzo diversificato).

• Accertarsi che le ante del cancello siano perfettamente bilanciate, effet-
tuando il seguente test: portare manualmente le ante in una posizione 
qualsiasi; togliere le mani e accertarsi che le ante restino ferme.

• Se nella zona vicino al pilastro (quella dove verrà installato il motoridut-
tore) è presente un ostacolo fisso, è importante verificare se questo 
consentirà o meno la rotazione completa del braccio e, dunque, quale 
sarà l’apertura massima dell’anta. Per questa verifica leggere il punto 5 
del paragrafo 3.2.

• Nelle vicinanze del pilastro sul quale verrà installato il motoridutto-
re, accertarsi che vi sia lo spazio sufficiente per effettuare la manovra 
manuale di sblocco del motoriduttore.

• Accertarsi che le superfici prescelte per l’installazione dei dispositivi, 
siano solide e che possano garantire un fissaggio stabile.

• Accertarsi che ciascun dispositivo da installare sia collocato in una posi-
zione protetta e al riparo da urti accidentali.

• Accertarsi che nell’ambiente siano presenti i fermi di finecorsa a pavi-
mento (non in dotazione), in apertura e in chiusura.

3.2 - VERIFICARE I LIMITI D’IMPIEGO DEL PRODOTTO

1 - Idoneità del prodotto ad automatizzare il cancello. Per questa 
verifica utilizzare il Grafico 1 nel modo seguente:

 a) - misurare la larghezza dell’anta del cancello e determinare il suo 
peso.

 b) - riportare questi due valori nel Grafico 1 e verificare in quale area 
cade il punto in cui si incrociano:

 • se il punto cade nell’area “A” = è possibile automatizzare il vostro 
cancello utilizzando il braccio sia con lunghezza standard (di fabbri-
ca) sia con lunghezza ridotta (la lunghezza del braccio verrà stabilita 
durante la fase preliminare all’installazione - paragrafo 3.4);

 • se il punto cade nell’area “B” = è possibile automatizzare il vostro 
cancello utilizzando esclusivamente il braccio con lunghezza standard 
di fabbrica;

 • se il punto cade nell’area “C” = non è possibile utilizzare il pro-
dotto per automatizzare il vostro cancello.

2 - Altezza massima dell’anta. Il sistema “ALTO” può automatizzare 
ante con altezza fino a 200 cm.

3 - Larghezza massima dell’anta. Il sistema “ALTO” può automatizza-
re ante con larghezza fino a 160 cm (vedere il Grafico 1).

4 - Peso massimo dell’anta. Il peso massimo dell’anta è subordinato 
alla lunghezza di quest’ultima. Per conoscere il peso massimo con-
sentito con il sistema “ALTO”, procedere nel modo seguente:

 a) - misurare la larghezza dell’anta del cancello e riportare il valore nel 
Grafico 1. Partendo dal valore tracciare una linea verticale, fino ad 
incrociare le due linee tratteggiate.

 b) - Da ciascun punto di intersezione tracciare una linea orizzontale, 
fino a visualizzare i due pesi massimi consentiti (in base alla lunghezza 
del braccio con cui verrà installato il motoriduttore: con braccio di 
lunghezza standard, il peso può variare tra 110 e 180 kg; con braccio 
di lunghezza ridotta, il peso può variare tra 100 e 150 kg).

5 - Valori di ingombro del motoriduttore. In base alle quote di ingom-
bro riportate nella fig. 2, verificare sull’anta e sul pilastro del cancello 
se lo spazio disponibile è sufficiente per poter installare il motoridutto-
re. In particolare accertare quanto segue:

 • la larghezza del pilastro deve essere superiore a 80 mm (fig. 2). 
Attenzione! – una quota inferiore non permetterebbe l’installazione 
del motoriduttore.

 • la distanza tra il bordo del pilastro (quello vicino al cardine) e un 
ostacolo fisso eventualmente presente a ridosso del pilastro, deve 
essere superiore a 120 mm (fig. 2). Attenzione! – una quota inferiore 
non permetterebbe l’installazione del motoriduttore.

6 - Orientamento del motoriduttore. È vietato installare il motoridutto-
re in posizione capovolta (vedere la fig. 3).

7 - Angolo di apertura massima dell’anta. Se il braccio del motori-
duttore viene installato con lunghezza standard (quella di fabbrica) si 
ottiene un’apertura dell’anta fino a 110°. Se, invece, la lunghezza del 
braccio viene ridotta, si ottiene un’apertura dell’anta fino a 90°. La 
lunghezza del braccio verrà stabilita durante la fase preliminare all’in-
stallazione - paragrafo 3.4.
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GRAFICO 1 (rif. al paragrafo 3.2)
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8 - Fermi meccanici di finecorsa. I motoriduttori del sistema “ALTO” 
non integrano sistemi meccanici per i finecorsa dell’anta, in chiusu-
ra e in apertura. Pertanto, per poter installare il sistema “ALTO” sarà 
necessario installare a pavimento dei fermi ausiliari in chiusura e in 
apertura (questi fermi non sono presenti nel kit e non fanno parte dei 
prodotti della linea Nice Home).

9 - Durabilità del prodotto. La durabilità è la vita economica media del 
prodotto. Il valore della durabilità è fortemente influenzato dall’indice 
di gravosità delle manovre, cioè, la somma di tutti i fattori che con-
tribuiscono all’usura del prodotto; questi fattori sono riportati nella 
Tabella 1. Si consiglia di eseguire la stima della durabilità del vostro 
automatismo dopo averlo messo in servizio, effettuando il seguente 
calcolo:

 01. Nella Tabella 1, individuare i valori di “Lunghezza anta” e “Peso 
anta” relativi al vostro cancello e annotare il corrispondente “Indice di 
gravosità”, facendo attenzione alla lunghezza del braccio con cui è 
stato installato il motoriduttore. Se nel contesto sono presenti anche 
altri elementi di affaticamento della manovra, cercare nella Tabella 1 i 
valori appropriati di questi e sommarli al valore trovato prima.

 Esempio: • “lunghezza anta” = 1,5 m; “peso anta” = 92 kg; “lunghez-
za braccio” = standard; quindi, indice di gravosità = 55%.

 Presenza di elementi di affaticamento della manovra: • “temperatura 
ambientale...” = No; “anta cieca” = Si; “lunghezza braccio” = stan-
dard; quindi, indice di gravosità = 15%; “installazione in zona ven-
tosa” = Si; “lunghezza braccio” = standard; quindi, indice di gravo-
sità = 15%. • INDICE TOTALE: 55% + 15% + 15% = 85%.

 02. Nel Grafico 2, riportare il valore totale di gravosità appena trovato 
(nell’esempio = 85%) e tracciare da questo punto una linea verticale, 
fino ad incrociare la curva nel grafico. Quindi, dal punto di incrocio, 
tracciare una linea orizzontale fino all’asse verticale del grafico. Il valo-
re trovato (numero di cicli di manovre) rappresenta la durabilità stima-
ta del vostro prodotto.

 Esempio: indice di gravosità totale = 85%. Questo, sul Grafico 1, 
corrisponde a circa 51.000 cicli di manovre (= durabilità del prodotto).

 I valori di durabilità indicati nel grafico, si ottengono solo con il rispet-
to rigoroso del piano di manutenzione riportato nel paragrafo 10.1. 
La stima di durabilità viene effettuata in fabbrica, sulla base dei cal-
coli progettuali e dei risultati di prove effettuate su prototipi. Quindi, 
essendo una stima, non rappresenta alcuna garanzia sull’effettiva 
durata del prodotto.

3.3 - EFFETTUARE I LAVORI PRELIMINARI 
ALL’INSTALLAZIONE

3.3.1 - Procurare gli attrezzi e i materiali per il lavoro
Prima di iniziare il lavoro, procurarsi tutti gli attrezzi e i materiali indispensabili 
per la realizzazione del lavoro. Accertarsi che questi siano in buone con-
dizioni e conformi a quanto previsto dalle normative locali sulla sicurezza.

3.3.2 - Stabilire la posizione dei dispositivi nell’impianto
Per stabilire la posizione in cui verrà installato ogni dispositivo previsto 
nell’impianto, prendere spunto dalla fig. 4. Questa mostra un impianto 
realizzato con i componenti presenti nel kit più altri dispositivi e accessori 
opzionali. Nella figura i vari dispositivi sono posizionati secondo uno sche-
ma ideale. I dispositivi utilizzati sono:

a - Motoriduttore elettromeccanico con centrale ALTO100C
b - Motoriduttore elettromeccanico senza centrale ALTO100M
c - Coppia di fotocellule PH200 (per parete)
d - Segnalatore lampeggiante FL200
e - Fermi di finecorsa in Apertura (non fanno parte dei prodotti della linea 

Nice Home; possono anche essere costituiti da ostacoli “naturali” 
come, ad esempio, un muro, il bordo di un’aiuola ecc.)

f - Fermo di finecorsa in Chiusura (non fa parte dei prodotti della linea 
Nice Home)

In particolare nella scelta della posizione di ogni dispositivo, rispettare le 
seguenti avvertenze:

• Motoriduttori – il motoriduttore con la centrale deve essere posizionato 
sull’anta che si trova più vicina alla zona dalla quale proviene l’alimenta-
zione elettrica.

• Fotocellule PH200 – le due fotocellule (TX e RX) devono essere posi-
zionate: a) ad un’altezza di 40-60 cm da terra; b) ai lati della zona da 
proteggere; c) all’esterno del cancello, cioè verso la strada pubblica; 
d) a filo del cancello (massimo 15 cm da questo); e) la fotocellula TX 
(trasmittente) deve puntare su quella RX (ricevente), con una tolleranza 
massima di 5°.

• Segnalatore lampeggiante FL200 – questo deve essere posiziona-
to in prossimità del cancello; inoltre deve essere facilmente visibile da 
qualsiasi punto d’accesso al cancello. Nota – il dispositivo può essere 
fissato su una superficie orizzontale o verticale.

• Altri dispositivi di comando di tipo fisso – questi devono essere 
posizionati in vista dell’automazione, lontano dalle sue parti in movimen-
to e ad un’altezza minima di 1,5 m da terra; inoltre non devono essere 
accessibili alle persone estranee.

3.3.3 - Stabilire il percorso dei cavi di collegamento
Per stabilire il percorso di ogni cavo di collegamento e poter quindi sca-
vare le tracce per posare i tubi di protezione dei cavi, è necessario consi-
derare i seguenti vincoli:
a) i punti previsti per l’installazione dei dispositivi (leggere il paragra-

fo 3.3.2);
b) il collegamento previsto tra tutti i dispositivi e i morsetti coin-

volti (vedere la fig. 26);
c) la tecnologia “ECSBus”. Questa tecnologia permette di collegare e 

far comunicare tra loro più dispositivi (compresa la centrale, tramite il 
morsetto BUS) con un cavo unico composto da 2 conduttori elettrici 
interni (su questi transita sia l’alimentazione elettrica sia la comunica-
zione dei dati). A questo cavo possono essere collegati esclusivamente 
i dispositivi della linea Nice Home compatibili con il protocollo ECSBus: 
ad esempio, le fotocellule, i dispositivi di sicurezza, i pulsanti di coman-
do, le spie di segnalazione ecc. (per informazioni sui dispositivi compa-
tibili, consultare il catalogo della linea Nice Home o visitare il sito www.
niceforyou.com). La tecnologia fECSBust offre la possibilità di utilizzare 
diversi schemi per collegare i dispositivi tra loro. Alcuni esempi di questi 
sono mostrati nella fig. 5.

Dopo aver considerato i punti a, b, c, osservare la fig. 6 e disegnare 

GRAFICO 2 (rif. al paragrafo 3.2 - 9)
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TABELLA 1 - Indici di gravosità (rif. paragrafo 3.2 - 9)

Indice di gravosità
 braccio lunghezza STANDARD  braccio lunghezza RIDOTTA

< 1,2 m

1,2 - 1,6 m

1a - Lunghezza anta 1b - Peso anta

2 -  Temperatura ambientale: superiore a 40°C / inferiore a 0°C / 
umidità superiore all’80%

3 - Anta cieca
4 - Installazione in zona ventosa

> 100 kg
< 100 kg
> 80 kg
< 80 kg

55%
30%
55%
40%

65%
50%
65%
50%

15%

15%
15%

15%

10%
10%
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TABELLA 2 - Caratteristiche dei cavi elettrici (rif. alla fig. 6 e al paragrafo 3.3.4)

Collegamento Tipo di cavo (sezione minima) Lunghezza max consentita

A - Linea elettrica di alimentazione Cavo 3 x 1,5 mm2 (nota 1) 30 m (nota 2)

B - Uscita lampeggiante FLASH Cavo 2 x 0,5 mm2 20 m

C - Antenna radio Cavo schermato tipo RG58 20 m (consigliato minore di 5 m)

D - Ingresso/Uscita BUS (nota 4) Cavo 2 x 0,5 mm2 20 m (nota 3)

E - Ingresso STOP Cavo 2 x 0,5 mm2 20 m (nota 3)

F - Ingresso SbS Cavo 2 x 0,5 mm2 20 m (nota 3)

G - Uscita motore senza centrale Cavo 3 x 1 mm2 10 m

Nota 1 - Diametro esterno del cavo: 11 mm massimo.
Nota 2 - È possibile usare un cavo di alimentazione più lungo di 30 m purché i conduttori abbiano una sezione maggiore (ad esempio, 3 x 2,5 
mm2) e venga prevista la messa a terra di sicurezza nei pressi dell’automazione.
Nota 3 - Per questi collegamenti (D, E, F) è possibile utilizzare anche un singolo cavo con più conduttori interni. Questo permette di raggruppare 
più collegamenti: ad esempio, gli ingressi STOP e SbS possono essere collegati al dispositivo accessorio con un cavo da 4 x 0,5 mm2.
Nota 4 - Per informazioni sulla tecnologia “ECSBus” leggere il paragrafo 3.3.3.

AVVERTENZA! – Ogni cavo deve essere adatto al tipo di ambiente in cui verrà installato: ad esempio, per l’ambiente interno si 
consigliano cavi tipo H03VV-F e per l’ambiente esterno, cavi tipo H07RN-F.



Italiano – 6

It
al

ia
no

su un foglio di carta uno schema simile adattandolo però alle esigenze 
specifiche del vostro impianto. Questo schema sarà una guida utile per 
eseguire gli scavi delle tracce per i tubi di protezione e per fare una lista 
completa dei cavi necessari.

3.3.4 - Scegliere e dimensionare tutti i cavi di collegamento
Per scegliere la tipologia dei cavi e tagliare questi alla lunghezza adeguata, 
consultare la Tabella 2; quindi, aiutandosi con lo schema disegnato in pre-
cedenza (riferimento al paragrafo 3.3.3), effettuare le misurazioni ambientali 
per determinare la lunghezza di ogni cavo. Attenzione! - Ciascun cavo 
non deve superare la lunghezza massima indicata nella Tabella 2.

Cavo di alimentazione – Il cavo di alimentazione presente sul motori-
duttore ALTO100C serve per effettuare collegamenti provvisori alla rete 
elettrica (ad esempio, per effettuare la programmazione e le prove di fun-
zionamento). Invece, per collaudare e mettere in servizio l’automazione è 
necessario collegarla in modo permanente all’alimentazione, utilizzando il 
cavo specifico descritto nella Tabella 2. Quindi, prevedere questo cavo 
nell’impianto.

3.3.5 - Realizzare i lavori per predisporre l’ambiente
Preparare l’ambiente alla successiva installazione dei dispositivi, realizzan-
do tutti i lavori di predisposizione come, ad esempio:
- lo scavo delle tracce per i tubi di protezione dei cavi elettrici (in alternati-

va, possono essere utilizzate canaline esterne);
- la posa in opera dei tubi di protezione e il loro fissaggio nelle tracce;
- il passaggio dei cavi nei tubi di protezione. Attenzione! - In questa 

fase non effettuare nessun tipo di collegamento elettrico.
- eccetera.

Avvertenze:
• Tubi e canaline hanno lo scopo di proteggere i cavi elettrici da rotture 

dovute a urti accidentali.
• Posizionare le estremità dei tubi in prossimità dei punti in cui è previsto il 

fissaggio dei dispositivi.
• Durante la posa in opera dei tubi considerare che, a causa di possibili 

depositi d’acqua presenti nei pozzetti di derivazione, i tubi possono cre-
are fenomeni di condensa all’interno della centrale e questa può dan-
neggiare i circuiti elettronici.

3.4 - MOLTO IMPORTANTE!
 DETERMINARE LA PROCEDURA DI INSTALLA-

ZIONE DA UTILIZZARE (con braccio di lunghezza 
standard o con braccio di lunghezza ridotta)

PREMESSA IMPORTANTE – Il braccio del motoriduttore può esse-
re accorciato rispetto alla lunghezza standard con cui è fornito. 
Una lunghezza minore è necessaria quando a ridosso del pilastro 
(dove verrà installato il motoriduttore) è presente un ostacolo fisso 
(muro, palo, ecc.) che impedisce il movimento completo del brac-
cio. Quindi, prima di iniziare l’installazione è necessario effettuare 
la seguente procedura per capire quale procedura utilizzare tra 
la 4.1 e la 4.2 (quest’ultima prevede l’accorciamento del braccio).

Avvertenza – Un’installazione errata può causare gravi ferite alla per-
sona che esegue il lavoro e alle persone che utilizzeranno l’impianto.

• Prima di iniziare il lavoro, togliere il 
coperchio di protezione sulla parte 
superiore del motore (figura a destra).

01. Assemblare i componenti che 
formano il braccio del motori-
duttore.

a) - Fare riferimento alla fig. 7, senza 
però inserire il benzing di arresto 
(fig. 8); questo verrà inserito in 
un altro momento. Attenzione! 
- posizionare il gomito del braccio 
in modo che risulti curvato verso 
l’anta del cancello (fig. 9) quando 
il motoriduttore verrà installato.

02. Stabilire l’altezza da terra alla quale fissare il motoriduttore sul 
pilastro.

a) - Appoggiare il motoriduttore sul pilastro e posizionarlo in modo che la 
staffa (quella che fissa il braccio all’anta) risulti nella parte alta dell’an-
ta, in una zona robusta come, ad esempio, la cornice portante (fig. 
10). Se si decide di sfruttare altre zone robuste dell’anta per fissare 
la staffa del braccio, è importante accertarsi che la distanza da terra 
della parte bassa del motoriduttore sia di almeno 40 cm.

 Avvertenza – è vietato montare il motoriduttore in posizione capo-
volta (vedere la fig. 3).
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b) - Mantenendo il motoriduttore in questa posizione, controllare che sia 
in bolla e, con una matita, tracciare sul pilastro una linea passante 
lungo il bordo superiore della staffa per il fissaggio del motoriduttore al 
pilastro. Quindi, rimuovere il motoriduttore.

03. Impostare l’angolo di apertura massima desiderata dell’anta.

a) - Portare l’anta del cancello nella posizione di massima Apertura desi-
derata (non superare i 110°) e bloccare l’anta con un fermo a terra, 
fissato in modo provvisorio. Attenzione! – Per il corretto funzio-
namento dell’automazione è necessario installare dei fermi 
meccanici a pavimento o a parete, posizionati nei punti di 
massima Apertura e Chiusura dell’anta. Questi fermi non sono 
presenti nel kit e non fanno parte dei prodotti della linea Nice Home.

b) - Misurare l’angolo di apertura dell’anta.

04. Calcolare la quota “A” (fig. 11), ovvero la distanza orizzontale tra il 
cardine dell’anta e il punto sul pilastro in cui dovrà essere posizionato 
l’asse verticale del motoriduttore.

a) - Sul Grafico 3 individuare la linea che è contrassegnata con lo stesso 
valore dell’angolo di apertura massima appena misurato.

b) - Sul pilastro, misurare la quota B (fig. 11), cioè la distanza tra il fulcro 
di rotazione dell’anta (centro del cardine) e la superficie del pilastro 
sulla quale verrà fissato il motoriduttore.

c) - Sul Grafico 3 riportare sull’asse orizzontale il valore della quota B 
trovata e tracciare, da questo punto, una linea verticale fino ad inter-
secare la linea con il vostro angolo di massima Apertura dell’anta 
(vedere l’esempio nel grafico).

d) - Sul Grafico 3 tracciare una linea orizzontale passante per ciascu-
no dei punti di intersezione che si sono creati tra le linea verticale 
tracciata prima e la linea con il vostro angolo di massima Apertura 
dell’anta.

 Quindi, sull’asse verticale leggere tutti i valori di “A” compresi tra le 
linee orizzontali tracciate (vedere l’esempio nel grafico) e scegliere 
tra questi un valore possibilmente minimo. Questo valore è la 
quota A cercata.

e) - Sul pilastro, riportare la quota “A” prescelta e tracciare, in corrispon-

denza, una linea verticale (fig. 11). La linea deve incrociare quella oriz-
zontale già presente; insieme queste linee serviranno come riferimento 
per fissare successivamente il motoriduttore.

f) - Infine, sbloccare il motoriduttore facendo riferimento al capitolo 
“Bloccare o Sbloccare manualmente il motoriduttore”, presente nel 
fManuale per l’utilizzot.

05. Determinare la procedura da seguire per completare l’installa-
zione del motoriduttore.

ATTENZIONE, MOLTO IMPORTANTE!

A questo punto, se a ridosso del pilastro è presente un 
muro, un palo o un altro elemento fisso, per capire se 
questo elemento potrà ostacolare o meno la rotazione 
completa del braccio, misurare la quota E (fig. 12), cioè 
la distanza tra la linea verticale tracciata prima sul pila-
stro e il punto più vicino dell’ostacolo. Quindi,

- se la quota E è un valore compreso tra 80 mm (mini-
mo) e 299 mm (massimo), continuare l’installazione 
con la procedura 4.1B. (questa prevede l’accorciamen-
to del braccio);

- se la quota E è un valore uguale o superiore a 300 
mm, continuare l’installazione con la procedura 4.1A 
(questa prevede la lunghezza standard (di fabbrica) del 
braccio).

EE

E12



Italiano – 8

It
al

ia
no

Attenzione! • Tutte le operazioni di installazione 
e di collegamento devono av venire con l’automa-
zione scollegata dall’alimentazione elettrica; nel 
caso sia presente la batteria tampone PR200, è 
necessario scollegarla. • Un’installazione errata 
può causare gravi ferite alle persone.

–––  PASSO 4  –––
INSTALLA9IONE DEI MOTORIDUTTORI

ALTO100C / ALTO100M

4.1A - INSTALLAZIONE CON BRACCIO DI LUNGHEZZA 
STANDARD

ATTENZIONE! - La seguente procedura è alternativa 
alla procedura 4.1B. Per capire quale delle due utiliz-
zare, leggere le istruzioni riportate nel paragrafo 3.4.

IMPORTANTE!
Questa procedura illustra l’installazione del motoriduttore ALTO100C. 
Le stesse istruzioni sono valide per installare anche il motoriduttore 
ALTO100M, se il cancello è a due ante.

01. Fissare il motoriduttore sul pilastro (fig. 13).
a) - Appoggiare il motoriduttore sul pilastro(*) facendo corrispondere 

il suo asse verticale di mezzeria con la linea verticale tracciata pre-
cedentemente sul pilastro (paragrafo 3.4). Quindi, allineare il bordo 
superiore della staffa posteriore del motoriduttore con la linea oriz-
zontale tracciata precedentemente sul pilastro (paragrafo 3.4).

 In questa fase, accertarsi che il motoriduttore sia perfettamente in 
bolla: un motoriduttore fuori asse può provocare malfunzionamenti 
all’automazione.

 (*) Attenzione! - Se la superficie del pilastro ha una larghezza com-
presa tra 80 e 135 mm, prima di continuare l’installazione è neces-
sario ruotare di 90° la staffa posteriore di fissaggio del motoriduttore. 
Quindi seguire le istruzioni della fig. 21.

b) - Segnare i punti di fissaggio, forare la superficie del pilastro e inseri-
re i tasselli; quindi, fissare il motoriduttore utilizzando viti e rondelle 
adeguate. Nota - Le viti non sono comprese nel kit in quanto la loro 
tipologia dipende dal materiale e dallo spessore del pilastro in cui 
vanno inserite.

c) - Per la maggiore stabilità al motoriduttore è necessario regolare i suoi 
piedini posteriori fino a farli appoggiare sul pilastro. Questa regolazio-
ne verrà eseguita più avanti, in occasione della prima rimozione della 
centrale dalla sua sede (paragrafo 5.4).

02. Fissare il braccio sull’anta (fig. 13).
a) - Portare l’anta del cancello nella posizione di massima chiusura, con-

tro il fermo di finecorsa.
b) - Distendere il braccio e avvicinarlo all’anta, facendo appoggiare su 

quest’ultima la staffa di fissaggio. Quindi, premere con forza il 
braccio curvo contro l’anta (fig. 13-6a), fino a distendere com-
pletamente i due bracci; applicare la forza nel punto di snodo 
(gomito). Attenzione! - la distensione completa avviene solo 
quando il gomito si blocca nel suo stesso finecorsa.

d) - Accertarsi che il braccio del motoriduttore sia in bolla (fig. 13-6b) 
e segnare con una matita il centro delle asole presenti sulla staf-
fa (fig. 13-7), per permettere in seguito una regolazione fine della 
chiusura dell’anta.

e) - Tenendo la staffa a contatto con l’anta (ad esempio, con un mor-
setto), provare ad effettuare un’apertura e una chiusura completa 
dell’anta, fino ai rispettivi fermi meccanici. Attenzione! - Se durante 
la prova un ostacolo fisso posizionato a ridosso del motori-
duttore impedisce la rotazione completa del braccio, inter-
rompere l’installazione ed eseguire la procedura 4.2.

f) - Forare l’anta nei punti segnati; staccare la staffa dal braccio e fissarla 
all’anta del cancello con viti adeguate. Nota - Le viti non sono com-
prese nel kit in quanto la loro tipologia dipende dal materiale e dallo 
spessore dell’anta in cui vanno inserite.

g) - Fissare il braccio alla staffa, inserendo il perno e il benzing di arresto. 
Importante - Controllare che la staffa e il braccio siano perfettamente 
in bolla. Eventualmente allentare le viti della staffa e mettere in bolla.

h) - Fissare a terra i fermi di finecorsa, in modo stabile e definitivo, nella 
stessa posizione stabilita all’inizio del paragrafo 3.4.

03. Verificare la chiusura perfetta dell’anta.
a) - Chiudere completamente l’anta e accertarsi che questa si appoggi 

contro il fermo di finecorsa; inoltre scuoterla con le mani accertandosi 
che il braccio del motoriduttore la mantenga ferma nella sua posi-
zione. Se il risultato non è conforme, procedere nel modo seguente 
altrimenti passare alla successiva fase 04:

 1. togliere il braccio asolato dalla staffa di fissaggio sull’anta;
 2. allentare le viti della staffa e spostare questa di qualche millimetro, 

in direzione del motoriduttore;
 3. quindi, rimettere il braccio asolato nella staffa, chiudere l’anta e 

accertarsi che questa sia allineata a contatto con il fermo di finecorsa 
e allineata all’altra anta (se presente). Attenzione! - Se necessario, 
ripetere il punto 2 fino ad ottenere la chiusura perfetta.

04. Fissare definitivamente la staffa sull’anta.
a) - Togliere il braccio asolato dalla staffa di fissaggio sull’anta (se l’opera-

zione non è stata eseguita nella fase 03).
b) - Forare l’anta in corrispondenza del foro presente al centro della staffa 

e mettere una vite. Quindi fissare definitivamente la staffa serrando le 
sue tre viti.

c) - Infine, fissare di nuovo il braccio asolato alla staffa, inserendo il perno 
e il benzing di arresto.

05. Bloccare manualmente il motoriduttore
a) - Portare l’anta, con le mani, a circa metà della sua corsa e blocca-

re il motoriduttore con l’apposita chiave (fare riferimento al capitolo 
fBloccare o Sbloccare manualmente il motoriduttoret nel fManuale 
per l’uso”). Quindi muovere l’anta, con le mani, spostandola di pochi 
centimetri in direzione dell’apertura.

06. Se il cancello è a due ante.
a) - Se il cancello è a due ante, installare l’altro motoriduttore ripetendo 

tutte le operazioni descritte nel paragrafo 3.4 e nel presente paragrafo.

4.1B - INSTALLAZIONE CON BRACCIO DI LUNGHEZZA 
RIDOTTA

ATTENZIONE! - La seguente procedura è alternativa 
alla procedura 4.1A. Per capire quale delle due utiliz-
zare, leggere le istruzioni riportate nel paragrafo 3.4.

IMPORTANTE!
Questa procedura illustra l’installazione del motoriduttore ALTO100C. 
Le stesse istruzioni sono valide per installare anche il motoriduttore 
ALTO100M, se il cancello è a due ante.

01. Impostare una nuova apertura massima dell’anta (massimo 
90°).

a) - Senza considerare l’apertura massima dell’anta stabilita precedente-
mente (paragrafo 3.4), portare l’anta in una nuova posizione di mas-
sima apertura, controllando che l’angolo non superi i 90°. Quindi 
bloccare l’anta in questa posizione con un fermo a terra, fissato in 
modo provvisorio.

02. Calcolare la misura per accorciare il braccio asolato.
a) - Sulla superficie del pilastro dove verrà fissato il motoriduttore, cancel-

lare la linea verticale tracciata precedentemente (paragrafo 3.4).
b) - Sul pilastro, misurare la quota B (fig. 11), cioè la distanza tra il fulcro 

di rotazione dell’anta (centro del cardine) e la superficie del pilastro 
sulla quale verrà fissato il motoriduttore.

c) - Sul Grafico 4 riportare sull’asse orizzontale il valore della quota B 
trovata e tracciare, da questo punto, una linea verticale.

d) - Appoggiare il motoriduttore sul pilastro, posizionando la sua staffa 
posteriore (quella per il suo fissaggio) più vicina possibile al cardine 
dell’anta, ovvero a filo del pilastro.

e) - Mantenendo il motoriduttore in questa posizione, controllare che sia 
in bolla e, con una matita, tracciare sul pilastro una linea verticale che 
corrisponda all’asse verticale di mezzeria della staffa di fissaggio. La 
linea deve incrociare quella orizzontale già presente; queste linee ser-
viranno come riferimento per fissare successivamente il motoriduttore. 
Quindi, rimuovere il motoriduttore.

f) - Sul pilastro, misurare la quota A (fig. 11), cioè la distanza tra il fulcro 
di rotazione dell’anta (centro del cardine) e la linea verticale appena 
tracciata.

g) - Sul Grafico 4 riportare sull’asse verticale il valore della quota A 

INSTALLAZIONE: MONTAGGIO E COLLEGAMENTO DEI COMPONENTI
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appena trovata e tracciare, da questo punto, una linea orizzontale, 
fino ad intersecare la linea verticale tracciata prima. L’incrocio tra le 
due linee definisce la quota C, cioè la distanza che deve esserci 
tra i due perni del braccio asolato (fig. 14).

03. Fissare il motoriduttore sul pilastro (fig. 15).
a) - Appoggiare il motoriduttore sul pilastro(*) facendo corrispondere 

il suo asse verticale di mezzeria con la linea verticale tracciata sul 
pilastro. Quindi, allineare il bordo superiore della staffa posteriore del 
motoriduttore con la linea orizzontale tracciata precedentemente sul 
pilastro (paragrafo 3.4).

 In questa fase, accertarsi che il motoriduttore sia perfettamente in 
bolla: un motoriduttore fuori asse può provocare malfunzionamenti 
all’automazione.

 (*) Attenzione! - Se la superficie del pilastro ha una larghezza com-
presa tra 80 e 135 mm, prima di continuare l’installazione è neces-
sario ruotare di 90° la staffa posteriore di fissaggio del motoriduttore. 
Quindi seguire le istruzioni della fig. 21.

b) - Segnare i punti di fissaggio, forare la superficie del pilastro e inseri-

re i tasselli; quindi, fissare il motoriduttore utilizzando viti e rondelle 
adeguate. Nota - Le viti non sono comprese nel kit in quanto la loro 
tipologia dipende dal materiale e dallo spessore del pilastro in cui 
vanno inserite.

c) - Per la maggiore stabilità al motoriduttore è necessario regolare i suoi 
piedini posteriori fino a farli appoggiare sul pilastro. Questa regolazio-
ne verrà eseguita più avanti, in occasione della prima rimozione della 
centrale dalla sua sede (paragrafo 5.4).

04. Ridurre la lunghezza del braccio asolato (fig. 16).
a) - Svitare il dado del braccio asolato, togliere il fermo e distanziare i due 

perni portandoli a una distanza uguale alla quota C trovata. Infine, 
avvitare di nuovo il dado ma in modo provvisorio.

05. Verificare se la lunghezza ridotta del braccio asolato è suffi-
ciente (fig. 17 e 18).

a) - Portare l’anta del cancello nella posizione di massima chiusura, con-
tro il fermo di finecorsa.

b) - Distendere il braccio e avvicinarlo all’anta, facendo appoggiare su 
quest’ultima la staffa di fissaggio. Quindi, premere con forza il 
braccio curvo contro l’anta (fig. 17-1a), fino a distendere com-
pletamente i due bracci; applicare la forza nel punto di snodo 
(gomito). Attenzione! - la distensione completa avviene solo 
quando il gomito si blocca nel suo stesso finecorsa.

c) - Accertarsi che il braccio del motoriduttore sia in bolla (fig. 17-1b) 
e segnare con una matita il centro delle asole presenti sulla staf-
fa (fig. 17-2), per permettere in seguito una regolazione fine della 
chiusura dell’anta.

d) - Quindi, fissare provvisoriamente la staffa sull’anta con un morsetto o 
del nastro adesivo e portare, infine, l’anta nella posizione di massima 
apertura, contro il fermo di finecorsa a terra.

e) - Con l’anta in questa posizione, effettuare la verifica mostrata in fig. 
18-1: tendere un filo passante esattemente sopra ai due perni del 
braccio asolato e prolungarlo fino al cardine dell’anta. Se nella zona 
del cardine il filo viene a trovarsi tra il cardine e il pilastro (posizione 
“BB” nella fig. 18-2), allungare di qualche millimetro il braccio aso-
lato (la quota fCt) e ripetere la verifica. Quindi, se necessario ripetere 
più volte l’operazione, fino a quando il filo verrà a trovarsi tra la zona 
di transito del cancello e il cardine dell’anta (posizione “AA” nella fig. 
18-2), e fino a quando il braccio non urterà più contro l’ostacolo fisso 
a ridosso del pilastro.

06. Tagliare il braccio asolato (fig. 19).
 Dopo aver verificato il corretto funzionamento dell’intero braccio, 

tagliare la parte superflua del braccio asolato nel modo seguente.
a) - Tracciare una linea sul braccio asolato, nell’esatta posizione indicata 

nella fase 1 della fig. 19. Quindi smontare il braccio dalla staffa e 
tagliare la parte superflua del braccio.

b) - A questo punto, dopo aver tolto eventuali bave dovute al taglio, 
assemblare di nuovo i componenti del braccio facendo riferimenro 
alla fig. 7.
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07. Fissare il braccio sull’anta (fig. 20).
a) - Forare l’anta nei punti segnati; staccare la staffa dal braccio e fissarla 

all’anta del cancello con viti adeguate. Nota - Le viti non sono com-
prese nel kit in quanto la loro tipologia dipende dal materiale e dallo 
spessore dell’anta in cui vanno inserite.

b) - Fissare il braccio alla staffa, inserendo il perno e il benzing di arresto. 
Importante - Controllare che la staffa e il braccio siano perfettamente 
in bolla. Eventualmente allentare le viti della staffa e mettere in bolla.

c) - Fissare a terra i fermi di finecorsa, in modo stabile e definitivo, nella 
stessa posizione stabilita all’inizio del paragrafo 3.4.

08. Verificare la chiusura perfetta dell’anta.
a) - Chiudere completamente l’anta e accertarsi che questa si appoggi 

contro il fermo di finecorsa; inoltre scuoterla con le mani accertandosi 
che il braccio del motoriduttore la mantenga ferma nella sua posi-
zione. Se il risultato non è conforme, procedere nel modo seguente 
altrimenti passare alla successiva fase 09:

 1. togliere il braccio asolato dalla staffa di fissaggio sull’anta;
 2. allentare le viti della staffa e spostare questa di qualche millimetro, 

in direzione del motoriduttore;
 3. quindi, rimettere il braccio asolato nella staffa, chiudere l’anta e 

accertarsi che questa sia allineata a contatto con il fermo di finecorsa 
e allineata all’altra anta (se presente). Attenzione! - Se necessario, 
ripetere il punto 2 fino ad ottenere la chiusura perfetta.

09. Fissare definitivamente la staffa sull’anta.
a) - Togliere il braccio asolato dalla staffa di fissaggio sull’anta (se l’opera-

zione non è stata eseguita nella fase 08).
b) - Forare l’anta in corrispondenza del foro presente al centro della staffa 

e mettere una vite. Quindi fissare definitivamente la staffa serrando le 
sue tre viti.

c) - Infine, fissare di nuovo il braccio asolato alla staffa, inserendo il perno 
e il benzing di arresto.

10. Bloccare manualmente il motoriduttore
a) - Portare l’anta, con le mani, a circa metà della sua corsa e blocca-

re il motoriduttore con l’apposita chiave (fare riferimento al capitolo 
fBloccare o Sbloccare manualmente il motoriduttoret nel fManuale 
per l’uso”). Quindi muovere l’anta, con le mani, spostandola di pochi 
centimetri in direzione dell’apertura.

11. Se il cancello è a due ante.
a) - Se il cancello è a due ante, installare l’altro motoriduttore ripetendo 

tutte le operazioni descritte nel paragrafo 3.4 e nel presente paragrafo.

1

2 3
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21 ATTENZIONE! - Se il pilastro ha una larghezza compresa tra 80 e 135 mm, è necessario ruotare di 90° la staffa posteriore di 
fissaggio del motoriduttore (riferimento ai paragrafi 4.1A e 4.1B).
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–––  PASSO 5  –––
INSTALLA9IONE E COLLEGAMENTO

DI ALTRI DISPOSITIVI

Oltre al motoriduttore con la centrale (ALTO100C) il sistema “ALTO” com-
prende altri dispositivi e accessori opzionali che possono essere installati 
in qualsiasi momento nell’automazione. I dispositivi necessari per realizza-
re un’automazione-base sono descritti in questo Passo 5; gli altri (batteria 
tampone PR200 e alimentazione fotovoltaica SOLEKIT) sono descritti nel 
capitolo “Approfondimenti”.

5.1 - COLLEGARE IL MOTORIDUTTORE ALTO100M

01. Togliere il coperchio inferiore del motoriduttore senza centrale come 
mostrato in fig. 22;

02. (per le prossime fasi fare riferimento alla fig. 23) Svitare con un cac-
ciavite le 4 viti del supporto passacavi e toglierlo (attenzione! - con-
servare i 2 distanziali).

03. Allentare il pressa cavo e passarvi sotto il cavo di collegamento; colle-
gare i 3 conduttori elettrici alla morsettiera rispettando i simboli sull’e-
tichetta; infine, serrare le viti del pressa cavo.

04. Regolazione dei piedini del motoriduttore. Prima di procedere 
oltre, si consiglia di regolare l’altezza dei 2 piedini presenti sul retro 
del motoriduttore. Questi devono toccare la superficie del pilastro per 
migliorare la stabilità del motoriduttore. Quindi, agire con una chiave a 
brugola all’interno del motoriduttore, come mostrato nella fase 7 della 
fig. 23. Attenzione! – Non avvitare i piedini più del necessario: 
basta che sfiorino appena la superficie.

05. Infine, tagliare il bordo del supporto passacavi; rimettere in posi-
zione i 2 distanziali; rimontare il supporto passacavi e richiudere il 
motoriduttore.

5.2 - INSTALLARE E COLLEGARE IL SEGNALATORE 
LAMPEGGIANTE FL200

 • Il lampeggiante deve essere posizionato in prossimità del 
portone e deve essere facilmente visibile. È possibile fissarlo su 
una superficie orizzontale o su una superficie verticale. • Per il col-
legamento al morsetto Flash non è necessario rispettare alcuna polarità; 
invece per il collegamento del cavo schermato dell’antenna è necessario 
collegare il cavo e la calza come indicato nella fig. 25(06) e fig. 26.

Scegliere la posizione più opportuna in cui installare il segnalatore lam-
peggiante: deve essere posizionato in prossimità del portone e deve 
essere facilmente visibile. È possibile fissarlo su una superficie orizzontale 
o su una superficie verticale.

Per la procedura d’installazione vedere fig. 25.

5.3 - INSTALLARE E COLLEGARE UNA COPPIA DI FOTO-
CELLULE PH200

Attenzione: tutte le operazioni d’installazione vanno eseguite in assenza 
di tensione all’impianto.

 • posizionare ogni singola fotocellula a 40/60 cm da terra • 
posizionarle sui lati opposti della zona da proteggere • posizionar-
le il più vicino possibile al portone (distanza massima = 15 cm) • 
nel punto di fissaggio deve essere presente un tubo per il passag-
gio dei cavi • puntare il trasmettitore TX verso la zona centrale del 
ricevitore RX (disallineamento tollerato: massimo 5°)
01. Rimuovere il vetrino frontale (fase 01 - fig. 24)

02. Togliere il guscio superiore e poi quello interno della fotocellula (fase 
02 - fig. 24)

03. Forare il guscio inferiore nel punto in cui si prevede il passaggio dei 
cavi (fase 03 - fig. 24)

04. - Posizionare il guscio inferiore nel punto dove arriva il tubo per il 
passaggio dei cavi e segnare i punti di foratura (fase 04 - fig. 24)

 - Forare il muro con un trapano a percussione con una punta da 5 
mm. Inserire nei fori i tasselli da 5 mm (fase 04 - fig. 24)

 - Far passare i cavi elettrici attraverso i fori predisposti e fissare il 
guscio inferiore con le viti (fase 04 - fig. 24)

05. - Collegare il cavo elettrico ai morsetti del TX e del RX, che vanno 
collegati tra loro in parallelo e, alla fine collegati al morsetto presente 
sulla scentrale (fig. 26). Non è necessario rispettare alcuna polarità.

 - Riposizionare, in ordine, il guscio interno, poi il guscio superiore da 
fissare con le due viti e infine, inserire il coperchio ed esercitare una 
lieve pressione per chiuderlo (fase 05 - fig. 24).

b

ca

b

ca

1 222

5.4 - COLLEGARE I DISPOSITIVI AI MORSETTI DELLA 
CENTRALE DI COMANDO

01. Rimuovere la centrale dalla sua sede facendo riferimento alle istruzio-
ni del paragrafo A.1 (capitolo “Approfondimenti”).

02. Regolazione dei piedini del motoriduttore. Prima di procedere 
oltre, si consiglia di regolare l’altezza dei 2 piedini presenti sul retro 
del motoriduttore. Questi devono toccare la superficie del pilastro per 
migliorare la stabilità del motoriduttore. Quindi, agire con una chiave a 
brugola all’interno del motoriduttore, come mostrato nella fase 7 della 
fig. 23. Attenzione! – Non avvitare i piedini più del necessario: 
basta che sfiorino appena la superficie.

03. Forare la gomma dei passacavi desiderati e far passare i cavi di colle-
gamento nei fori.

04. Collegare di nuovo il connettore del motore alla centrale (attenzione, 
rispettare la polarità: questo può essere inserito soltanto in un verso) 
e inserire la centrale nella sua sede.

05. Quindi rimontare il supporto passacavi fissandolo con le 4 viti. Atten-
zione! – Per impedire che entrino insetti nel motoriduttore, tappare 
ogni varco.

06. Infine spelare i cavi e collegare ciascuno al morsetto dedicato, facen-
do riferimento alla fig. 26 e alle seguenti avvertenze.

 • Si consiglia di rimuovere i morsetti dalla centrale, di effettuare i col-
legamenti e di rimettere i morsetti nelle loro sedi.

 • Si raccomanda di collegare il cavo dell’antenna e il cavo proveniente 
dal motore senza centrale, rispettando scrupolosamente le polarità 
indicate nella fig. 26. Tutti gli altri collegamenti possono essere fatti 
liberamente, senza rispettare alcuna polarità.

 • Si raccomanda di collegare al morsetto “BUS” della centrale, tutti i 
dispositivi compatibili con la tecnologia ECSBus (per maggiori infor-
mazioni sulla tecnologia leggere il paragrafo 3.3.3).
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Installazione e collegamento del segnalatore lampeggiante FL200 (riferimento al paragrafo 5.2).
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2

1

06. 07. 08. 09.
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fusibile

connettore 
motore

connettore per batteria PR200 /
alimentazione fotovoltaica SOLEKIT

JA JB

Led BUS

Led SbS

Led STOP

Led P1

Led P2

Led P3

27

ALTO100C

FL200 PH200

ALTO100M

NCNO

M M

MM

FLASH BUS STOP SbS

ALTO100C

ALTO100M

FLASH

26

25

1

Led SAFE

3

2

4

Ø < 5 mm

01.

04.

02. 03.

05.

Installazione e collegamento di una coppia di fotocellule PH200 (riferimento al paragrafo 5.3).
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Led SAFE

28

–––  PASSO 7  –––
PROGRAMMA9IONE BASE DELLA CENTRALE

7.1 - APPRENDIMENTO DELL’IDENTITÀ DEI DISPOSITIVI 
COLLEGATI

Dopo le verifiche iniziali descritte nel Passo 6 è necessario far apprendere 
alla centrale l’identità dei dispositivi collegati ai suoi morsetti “BUS” e 
“STOP”. La seguente procedura permette alla centrale di riconoscere 
uno ad uno i dispositivi collegati e di assegnare loro un indirizzo perso-
nale e univoco.

01. Sulla centrale, mantenere premuto il tasto P2 fino a quando il Led P2 
inizia a lampeggiare velocemente; quindi, rilasciare il tasto.

02. Attendere alcuni secondi per dare il tempo alla centrale di apprendere 
tutti i dispositivi collegati. L’apprendimento si conclude quando il Led 
STOP rimane acceso e il Led P2 si spegnere. Attenzione! – Se il Led 
P2 continua a lampeggiare significa che c’è un errore; in questo caso 
leggere il paragrafo D - “Risoluzione dei problemi”.

Attenzione! – Se in futuro verrà collegato alla centrale un nuovo disposi-
tivo (ad esempio, una nuova coppia di fotocellule), oppure verrà rimosso 
un dispositivo, sarà necessario rifare questa procedura di apprendimento.

–––  PASSO 6  –––
PRIMA ACCENSIONE E

VERIFICA DEI COLLEGAMENTI

6.1 - COLLEGARE LA CENTRALE ALL’ALIMENTAZIONE 
ELETTRICA

Dopo aver installato e collegato tutti i dispositivi previsti, inserire la spina 
del cavo di alimentazione in una presa elettrica. In questa fase, se la presa 
è lontana dall’automazione, può essere utilizzata anche una prolunga. 
IMPORTANTE – Il cavo in dotazione è adatto per collegare provviso-
riamente la centrale alla rete elettrica, allo scopo di eseguire la program-
mazione e le prove di funzionamento. Invece, per collaudare e mettere 
in servizio l’automazione è necessario collegare in modo permanente la 
centrale alla rete elettrica, creando una linea di alimentazione apposita 
che comprenda anche un dispositivo per disconnettere l’automazione 
dall’alimentazione. Per queste operazioni leggere il paragrafo 8.1.

6.2 - IDENTIFICARE I TASTI E I LED SULLA CENTRALE DI 
COMANDO

A partire dal paragrafo successivo, nel manuale verranno citati i tasti, i Led 
e i connettori presenti sulla centrale. Per individuarli fare riferimento alla 
fig. 27, nella pagina precedente.

6.3 - VERIFICARE I COLLEGAMENTI ELETTRICI DOPO LA 
PRIMA ACCENSIONE

ATTENZIONE! – Tutte le operazioni successive 
descritte nel manuale verranno effettuate su cir-
cuiti elettrici sotto tensione e le manovre potran-
no risultare pericolose! Quindi, operare con atten-
zione.

Dopo aver dato tensione alla centrale è consigliabile eseguire le seguenti 
verifiche.

01. Sulla centrale: verificare che il Led fBUSt lampeggi regolarmente (1 
lampeggio al secondo).

02. Sulle due fotocellule (TX e RX): verificare che il Led fSAFEt (fig. 28) 
lampeggi (non è importante la tipologia del lampeggio ma è importan-
te che il Led non sia sempre acceso o spento.

Se queste verifiche non sono conformi, si consiglia di togliere l’alimenta-
zione alla centrale e di verificare il collegamento dei cavi. In questi casi si 
consiglia anche di leggere i paragrafi D ed E (fRisoluzione dei problemit e 
“Diagnostica e segnalazioni”) nel capitolo “Approfondimenti”.

M2 M1

M2 M1

M1 M2

M1 M2

M2 M1

M1 M2

M2

M2

JA JB

JA JB

JA JB

JA JB

JA JB

JA JB

JA JB

JA JB

anta che sormonta

motore con centrale

anta che sormonta

motore con centrale

anta che sormonta

motore con centrale

motore con centrale

motore con centrale

motore con centrale

motore con centrale

anta che sormonta

motore con centrale

Tabella 3

ALIMENTAZIONE DELLA CENTRALE E PROGRAMMAZIONE
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7.2 - APPRENDIMENTO DELL’ANGOLO DI APERTURA 
MASSIMA DELLE ANTE

Dopo l’apprendimento dei dispositivi è necessario far apprendere alla 
centrale l’angolo di apertura massima delle ante, a partire dal fermo del 
finecorsa in chiusura. Quindi procedere nel modo seguente.

01. Nella Tabella 3 individuare lo schema che raffigura la stessa posi-
zione dell’anta sormontante e del motoriduttore con la centrale, 
presente nel vostro impianto (nello schema i due particolari sono in 
colore nero).

02. Sulla centrale, inserire i ponticelli elettrici JA e JB, nella stessa posi-
zione indicata a lato dello schema individuato nella Tabella 3.

03. Sbloccare i motoriduttori con le apposite chiavi (leggere il paragra-
fo “Bloccare o sbloccare manualmente il motoriduttore”) e portare le 
ante a metà corsa; quindi, bloccare di nuovo i motoriduttori.

04. Sulla centrale, mantenere premuto il tasto P3 fino a quando il Led P3 
inizia a lampeggiare velocemente; quindi, rilasciare il tasto.

05. Attendere che la centrale effettui autonomamente una sequenza 
preordinata di manovre e intervenire soltanto se si verifica un caso di 
difformità.

 Sequenza di Manovre:
 1) chiusura del motore M1 fino all’arresto meccanico; 2) chiusura del 

motore M2 fino all’arreso meccanico; 3) apertura del motore M2 e del 
motore M1 fino all’arresto meccanico in apertura; 4) chiusura comple-
ta di M1 e M2. Attenzione!

 Casi di difformità:
 A) Se la prima manovra di una o di entrambe le ante non è una chiu-

sura, premere il tasto P3 per fermare la fase di apprendimento e con-
trollare la posizione dei ponticelli elettrici JA e JB, facendo riferimento 
alla Tabella 3.

 B) Se il primo motore che si muove verso la chiusura non è M1, pre-
mere il tasto P3 per fermare la fase di apprendimento e controllare 
la posizione dei ponticelli elettrici JA e JB, facendo riferimento alla 
Tabella 3.

 C) Se durante la fase di apprendimento c’è l’intervento di un dispositi-
vo qualsiasi (fotocellule, pressione su tasto P3 ecc.), la fase di appren-
dimento si interromperà immediatamente e, quindi, sarà necessario 
ripeterla dalla fase 04.

06. Al termine delle manovre il Led P3 si spegne, comunicando l’avve-
nuta memorizzazione dell’angolo di apertura massima delle ante. 
Attenzione! – Se il Led continua a lampeggiare significa che c’è un 
errore; pertanto leggere il paragrafo D - “Risoluzione dei problemi”.

Avvertenza – Se in futuro verrà spostato uno o entrambi i fermi di finecor-
sa in apertura, sarà necessario rifare tutta la procedura di apprendimento.

7.3 - REGOLAZIONE DEI PARAMETRI DI FUNZIONAMENTO

7.3.1 - Programmare la velocità del movimento dell’anta
La velocità dell’anta durante il movimento in apertura o in chiusura può 
essere impostata scegliendo tra due opzioni: “movimento lento” o “movi-
mento veloce”.
Per programmare l’opzione desiderata premere brevemente il tasto P2 e 
verificare lo stato del Led P2: se questo si spegne vuol dire che è stata 
impostata l’opzione “movimento lento”, se invece si accende vuol dire 
che è stata impostata l’opzione “movimento veloce”. Per passare da 
un’opzione all’altra premere una seconda volta il tasto P2.

AVVERTENZA – Se l’anta è più lunga di 1,20 m, più pesante di 100 kg e 
il motoriduttore è installato con il braccio accorciato, si consiglia di impo-
stare l’opzione “movimento lento”. L’opzione “movimento veloce” può 
essere impostata solo con ante di lunghezza e peso inferiori.

7.3.2 - Programmare il “ciclo di lavoro”, cioè il comportamento 
dell’automazione dopo una manovra di apertura

Dopo una manovra di apertura comandata dall’utente, l’automazione si 
predispone alla manovra di chiusura in base all’opzione programmata per 
questo parametro. Sono disponibili due opzioni: “ciclo a metà” o “ciclo 
completo”.

• Ciclo a metà: (impostazione di fabbrica) dopo che l’utente ha coman-
dato la manovra di apertura, le ante resteranno aperte fino a quando 
l’utente comanderà la manovra di chiusura (funzionamento semiauto-
matico).

• Ciclo completo: dopo che l’utente ha comandato la manovra di aper-
tura, le ante resteranno aperte per un certo tempo e, allo scadere di 
questo, verranno richiuse automaticamente dalla centrale (funziona-
mento automatico). Per modificare il tempo della pausa, leggere il para-
grafo B e i suoi sotto paragrafi.

Per programmare un ciclo di lavoro premere brevemente il tasto P3 e 
verificare lo stato del Led P3: se questo è spento, è impostato il fciclo 
a metà”; se è acceso, è impostato il “ciclo completo”. Per passare da 
un’opzione all’altra premere ancora il tasto P3.

7.4 - VERIFICA DEL FUNZIONAMENTO DEI TRASMETTI-
TORI RADIO

La centrale integra un ricevitore radio per trasmettitori ECCO5 (vari model-
li). I trasmettitori in dotazione non sono memorizzati; pertanto, all’inizio è 
necessario eseguire la memorizzazione del PRIMO trasmettitore (Modo 
1), utilizzando la procedura C.2.

In questo manuale i tasti del trasmettitore sono identificati con le sigle T1, 
T2, T3, T4, T5 (vedere la fig. 29). Attenzione! - Il tasto T5 non è utilizzato 
in questa applicazione.

[A] Led

T5

T2

T4T3

T1

29

Per verificare il funzionamento del trasmettitore premere un tasto e, nello 
stesso istante, accertarsi che il Led [A] del trasmettitore lampeggi e che 
l’automazione esegua il comando previsto per quel tasto.
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ATTENZIONE! – Tutte le attività descritte nei capi-
toli 8, 9, 10 possono essere fonte di pericolo. Per-
tanto devono essere eseguite esclusivamente da 
personale qualificato ed esperto, rispettando le 
presenti istruzioni e le normative sulla sicurezza 
vigenti sul territorio.

–––  PASSO 8  –––
REALIZZAZIONE DELLA LINEA ELETTRICA

PER L’ALIMENTA9IONE PERMANENTE

Al termine della programmazione, prima di effettuare il collaudo e la messa 
in servizio dell’automazione occorre collegare in modo permanente l’auto-
mazione alla rete elettrica tramite una linea elettrica apposita dotata di un 
dispositivo di disconnessione.

8.1 - COLLEGARE L’AUTOMAZIONE ALLA RETE ELET-
TRICA IN MODO PERMANENTE

ATTENZIONE! – Un collegamento errato può provocare guasti o 
situazioni di pericolo; quindi, rispettare scrupolosamente i colle-
gamenti indicati in questo paragrafo.

8.1.1 - Sostituire il cavo di alimentazione
01. Rimuovere l’alimentatore
 Per effettuare il lavoro leggere le istruzioni nel paragrafo A.2 (capitolo 

“Approfondimenti”), scollegando però solo i conduttori fase e neutro 
(non è necessario rimuovere il conduttore terra e il connettore con la 
piattina a 5 cavi).

02. Nella cavità dove alloggia l’alimentatore, rimuovere la vite che blocca 
l’occhiello del conduttore terra (fig. 30).

03. Estrarre la centrale di comando
 Per effettuare il lavoro leggere le istruzioni nel paragrafo A.1 (capitolo 

“Approfondimenti”).
04. Sostituire il cavo
 Allentare le viti del pressa cavo; sfilare il cavo di alimentazione (quello 

di serie) e inserire il nuovo cavo (per le caratteristiche del cavo, legge-
re il paragrafo 3.3.4).

05. Spelare il cavo per una lunghezza di circa 80 mm e, sui conduttori 
fase e neutro, inserire la guaina prelevata dal vecchio cavo di ali-
mentazione.

06. Collegare i conduttori fase e neutro alla morsettiera dell’alimentatore, 
rispettando le indicazioni presenti sull’etichetta.

07. Sul conduttore terra inserire un capicorda senza isolamento, con un 
occhiello da 6 mm di diametro.

08. Nella cavità che alloggia l’alimentatore fissare con una vite i due 
occhielli relativi ai conduttori terra (fig. 30 – Attenzione! - Orientare 

i capicorda verso l’imboccatura da cui fuoriesce il cavo di alimenta-
zione).

09. Tirare lentamente il cavo di alimentazione verso il basso, fino a lascia-
re un tratto di cavo sufficiente a far ruotare e chiudere l’alimentatore.

10. Quindi, posizionare bene la guarnizione nella sua sede e chiudere il 
coperchio dell’alimentatore con tutte le viti (attenzione! - La man-
canza della guarnizione o di una vite può compromettere l’elettronica 
interna).

11. Inserire il coperchio di protezione sulla parte superiore del motore.

12. Infine, stringere le viti del pressa cavo, inserire la centrale di comando 
nella sua sede, rimontare il supporto passacavi e rimettere il coper-
chio inferiore del motoriduttore.

8.1.2 - Installare i dispositivi di sicurezza sulla linea elettrica 
Sulla linea elettrica che alimenta l’automazione è necessario installare un 
dispositivo di protezione contro il cortocircuito e un dispositivo di discon-
nessione dell’automazione dalla rete elettrica (entrambi i dispositivi non 
sono forniti con il kit).
In particolare il dispositivo di disconnessione deve avere i contatti con 
una distanza di apertura tale da consentire la disconnessione completa, 
nelle condizioni sancite dalla categoria di sovratensione III, in conformità 
alle regole di installazione.
In caso di necessità, questo dispositivo garantisce una veloce e sicura 
sconnessione dell’alimentazione; pertanto deve essere posizionato in 
vista dell’automazione. Se invece è collocato in posizione non visibile, 
deve avere un sistema che blocca un’eventuale riconnessione acciden-
tale o non autorizzata dell’alimentazione, al fine di scongiurare qualsiasi 
pericolo.

–––  PASSO 9  –––
COLLAUDO DELL’AUTOMA9IONE

E MESSA IN SERVI9IO

Il collaudo e la messa in servizio sono le fasi più importanti nella realizza-
zione dell’automazione, in quanto tendono a garantire la massima sicu-
rezza dell’impianto. La procedura di collaudo descritta può essere usata 
anche per verificare periodicamente i dispositivi che compongono l’auto-
mazione.
Le fasi del collaudo e della messa in servizio dell’automazione 
devono essere eseguite da personale qualificato ed esperto che 
dovrà farsi carico di stabilire tutte le prove necessarie a verificare 
le soluzioni adottate nei confronti dei rischi presenti, e di verificare 
il rispetto di quanto previsto dalle leggi, le normative e regolamen-
ti. In particolare, dovrà verificare il rispetto di tutti i requisiti della 
norma EN 12445 che stabilisce i metodi di prova per la verifica 
degli automatismi per cancelli.

9.1 - COLLAUDO

01. Verificare che siano state rispettate rigorosamente le istruzioni e le 
avvertenze riportate nel Passo 1.

02. Utilizzando il trasmettitore radio, effettuare delle prove di chiusura e 
apertura del cancello e verificare che il movimento dell’anta corrispon-
da a quanto previsto. Conviene eseguire diverse prove al fine di valuta-
re la fluidità dei movimenti del cancello ed accertare eventuali difetti di 
montaggio, di regolazione, o la presenza di particolari punti d’attrito.

30

COLLAUDO E MESSA IN SERVIZIO DELL’AUTOMAZIONE
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03. Verificare il corretto funzionamento di ogni dispositivo di sicurez-
za presente nell’impianto (fotocellule, bordi sensibili ecc.), facendoli 
intervenire uno alla volta durante una manovra di apertura e/o di chiu-
sura. In particolare, ogni volta che un dispositivo interviene verificare 
sulla centrale che il Led “BUS” esegua un lampeggio più lungo: que-
sto conferma che la centrale ha riconosciuto l’evento.

04. Verificare il corretto funzionamento delle fotocellule e, in particolare, 
che non vi siano interferenze con altri dispositivi, passando tra loro un 
cilindro (diametro 5 cm; lunghezza 30 cm) che interrompa la comuni-
cazione ottica (fig. 31). Passare il cilindro prima vicino alla fotocellula 
TX, poi vicino alla RX e infine al centro tra le due. Quindi, accertarsi 
che il dispositivo intervenga in tutti i casi, passando dallo stato “atti-
vot a quello fallarmet e viceversa; infine, accertarsi che provochi nella 
Centrale l’azione prevista: ad esempio, durante la manovra di chiusu-
ra deve provocare l’inversione del movimento.

05. Eseguire la misura della forza d’impatto secondo quanto previsto dalla 
norma EN 12445 ed eventualmente, se il controllo della fforza moto-
re” viene usato come ausilio al sistema per la riduzione della forza di 
impatto, effettuare più prove fino a trovare la regolazione che possa 
dare i risultati migliori.

9.2 - MESSA IN SERVIZIO

La messa in servizio può avvenire solo dopo aver eseguito con 
esito positivo tutte le fasi di collaudo. Non è consentita la messa in 
servizio parziale o in situazioni “provvisorie”.

01. Realizzare il fascicolo tecnico dell’automazione che dovrà compren-
dere almeno: il disegno complessivo dell’impianto (vedere l’esempio 
in fig. 4), lo schema dei collegamenti elettrici (vedere l’esempio in 
fig. 26), l’analisi dei rischi presenti e le relative soluzioni adottate, la 
dichiarazione di conformità del fabbricante di tutti i dispositivi installati 
(utilizzare l’allegato 1).

02. Fissare sul cancello una targhetta contenente almeno i seguenti dati: 
tipo di automazione; nome e indirizzo del costruttore (responsabile 
della “messa in servizio”); numero di matricola; anno di costruzione e 
marchio “CE”.

03. Fissare sul cancello l’etichetta presente nel kit, riguardante le opera-
zioni di sblocco e blocco manuale del motoriduttore.

04. Compilare e consegnare al proprietario dell’automazione la dichiara-
zione CE di conformità (utilizzare l’allegato 2).

05. Compilare e consegnare al proprietario dell’automazione la guida 
all’uso; a tale scopo può essere utilizzato, come esempio anche l’al-
legato 3 fGuida all’usot.

06. Compilare e consegnare al proprietario dell’automazione il piano di 
manutenzione che raccoglie le prescrizioni sulla manutenzione di tutti 
i dispositivi dell’automazione.

07. Prima di mettere in servizio l’automazione, informare adeguatamente 
il proprietario sui pericoli ed i rischi residui ancora presenti.

31

–––  PASSO 10  –––
MANUTEN9IONE E SMALTIMENTO

10.1 - MANUTENZIONE PERIODICA

La manutenzione deve essere effettuata nel pieno rispetto del-
le prescrizioni sulla sicurezza del presente manuale e secondo 
quanto previsto dalle leggi e dalle normative vigenti.
In generale i dispositivi del sistema “ALTO” non necessitano di manuten-
zioni particolari; tuttavia, un controllo periodico consente di mantenere 
l’impianto efficiente e di assicurare il funzionamento regolare dei sistemi di 
sicurezza installati. Quindi si consiglia di verificare almeno ogni sei mesi, 
la perfetta efficienza di ogni dispositivo, eseguendo tutte le prove e le 
verifiche descritte nel paragrafo 10.1 e nel paragrafo fInterventi di manu-
tenzione concessi all’utilizzatoret (allegato 3 - Guida all’uso).
Se nell’impianto sono presenti altri dispositivi, seguire quanto previsto nel 
rispettivo piano di manutenzione.

10.2 - SMALTIMENTO DEI DISPOSITIVI

Questo prodotto è parte integrante dell’automazione, e dunque, 
deve essere smaltito insieme con essa.
Come per le operazioni d’installazione, anche al termine della vita di que-
sto prodotto, le operazioni di smantellamento devono essere eseguite da 
personale qualificato.
Questo prodotto è costituito da vari tipi di materiali: alcuni possono essere 
riciclati, altri devono essere smaltiti. Informatevi sui sistemi di riciclaggio o 
smaltimento previsti dai regolamenti vigenti sul vostro territorio, per que-
sta categoria di prodotto.

Attenzione! – alcune parti del prodotto possono contenere sostanze 
inquinanti o pericolose che, se disperse nell’ambiente, potrebbero pro-
vocare effetti dannosi sull’ambiente stesso e sulla salute umana.

Come indicato dal simbolo a lato, è vietato gettare questo 
prodotto nei rifiuti domestici. Eseguire quindi la fraccolta 
separata” per lo smaltimento, secondo i metodi previsti dai 
regolamenti vigenti sul vostro territorio, oppure riconsegnare 
il prodotto al venditore nel momento dell’acquisto di un nuo-
vo prodotto equivalente.

Attenzione! – i regolamenti vigenti a livello locale possono prevedere 
pesanti sanzioni in caso di smaltimento abusivo di questo prodotto.
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APPROFONDIMENTI

A - ALTRE ATTIVITÀ RIGUARDANTI L’IN-
STALLAZIONE E I COLLEGAMENTI

Alcune attività di installazione e/o di collegamento prevedono la rimozione 
della centrale e/o dell’alimentatore.

La rimozione della centrale è necessaria quando occorre;
• sostituire la centrale (paragrafo A.1);
• sostituire il cavo di alimentazione (paragrafo 8.1.1);
• collegare l’alimentazione fotovoltaica SOLEKIT (paragrafo A.5);
• regolare l’altezza dei piedini del motoriduttore (paragrafo 5.4);
• inserire e collegare la batteria PR200 (paragrafo A.4).

La rimozione dell’alimentatore è necessaria quando occorre;
• sostituire l’alimentatore (paragrafo A.2);
• sostituire il cavo di alimentazione (paragrafo 8.1.1);
• ruotare la staffa di fissaggio dietro al motoriduttore (fig. 21);
• sostituire il fusibile dell’alimentatore (paragrafo A.3).

A.1 - Come rimuovere la centrale di comando
01. Togliere il coperchio inferiore del motoriduttore come mostrato in 

fig. 22;
02. Quindi, facendo riferimento alla fig. 32, svitare con un cacciavite a 

stella le 4 viti del supporto passacavi e toglierlo;
03. tirare la centrale nel senso della freccia, per circa 4 centimetri, e stac-

care il connettore del motore;
04. infine, estrarre completamente la centrale.

Attenzione! - Quando la centrale verrà rimessa al suo posto, inse-
rire di nuovo il connettore del motore sulla centrale rispettando 
la polarità (il connettore può essere inserito soltanto in un verso).

A.2 - Come rimuovere l’alimentatore
L’alimentatore è situato nella parte superiore del motoriduttore. Per 
rimuoverlo procedere nel modo seguente.

01. Facendo riferimento alla fig. 33, svitare le 3 viti del coperchio superio-
re del motoriduttore e ruotare lentamente il coperchio nella direzione 
della freccia (attenzione ai cavi sottostanti!);

02. togliere il connettore con la piattina a 5 cavi (C), tirandolo nella direzio-
ne della freccia;

03. infine, allentare le viti del morsetto per l’alimentazione (D) e sfilare i 
3 cavi.

Attenzione! - Quando verrà inserito di nuovo il connettore con la 
piattina a 5 cavi, rispettare la polarità (il connettore può essere 
inserito soltanto in un verso).

A.3 - Come sostituire il fusibile dell’alimentatore
01. Accedere all’alimentatore come descritto nel paragrafo A.2, lasciando 

però tutti i cavi collegati.
02. Ruotare il tappo di protezione del fusibile nella direzione della freccia 

(fig. 34) ed estrarre il fusibile.
03. Inserire il nuovo fusibile, rimettere il tappo di protezione del fusibile e 

richiudere il coperchio dell’alimentatore con tutte le viti, accertandosi 
che la guarnizione sia ben posizionata nella sua sede (attenzione! 
- La mancanza della guarnizione o di una vite può compromettere 
l’elettronica interna).

A.4 - Come installare e collegare la batteria tampo-
ne PR200 (dispositivo opzionale)

ATTENZIONE! - La batteria PR200 è un dispositivo 
opzionale che permette di alimentare l’automa-
zione in situazioni di emergenza (black-out elettri-
co). Se si prevede di includerlo nell’automazione, 
il dispositivo dovrà essere collegato alla centrale 
soltanto al termine di tutte le attività descritte nel 
manuale.

In caso di black-out elettrico, questa batteria garantisce almeno dieci cicli 
di manovre (1 ciclo = apertura e chiusura). Per installarla e collegarla alla 
centrale procedere nel modo seguente.

01. Rimuovere la centrale dalla sua sede come descritto nel paragrafo 
A.1.

02. Facendo riferimento alla fig. 35, accostare la batteria al fianco sinistro 
della centrale e collegare la batteria alla presa sulla centrale rispettan-
do la polarità (il connettore può essere inserito soltanto in un verso).

03. Mantenendo accostata la batteria alla centrale, inserire contempora-

A

B

C

A

B

C

A

B

C

A

B

C

2

1

4

3

32



Italiano – 24

It
al

ia
no

neamente i due elementi nelle loro sedi, fino a metà corsa.
04. Ricollegare il connettore del motore (fase 4) e completare l’inserimen-

to della batteria e della centrale.
05. Infine, rimontare il supporto passacavi e rimettere il coperchio inferio-

re del motoriduttore.

Per ulteriori informazioni sulla batteria fare riferimento al suo manuale 
istruzioni.

A.5 - Come collegare l’alimentazione ad energia 
solare (sistema SOLEKIT)

ATTENZIONE! - Il sistema SOLEKIT è un disposi-
tivo opzionale che permette di alimentare l’auto-
mazione con la sola energia solare. Se si prevede 
di includerlo nell’automazione, il dispositivo dovrà 
essere collegato alla centrale soltanto al termine 
di tutte le attività descritte nel manuale.

Il sistema “ALTO” può funzionare anche con il sistema di alimentazione 
ad energia solare, modello SOLEKIT. Sono previste apposite tecniche per 
ridurre al minimo il consumo energetico quando l’automatismo è fermo, 
spegnendo tutti i dispositivi non essenziali al funzionamento (ad esempio, 
le fotocellule). In questo modo tutta l’energia disponibile, accumulata nella 
batteria, verrà usata per il movimento del cancello.
Per collegare il SOLEKIT alla centrale di comando del sistema “ALTO”, 
fare riferimento alla fig. 36 e alla seguente procedura.

01. Rimuovere la centrale dalla sua sede come descritto nel paragrafo A.1.
02. Disconettere l’automazione dalla rete elettrica fissa e rimuovere la 

batteria tampone PR200 (se questa è presente). ATTENZIONE! - 
Quando l’automazione viene alimentata con SOLEKIT, non 
può e NON DEVE ESSERE ALIMENTATA contemporaneamen-
te anche dalla rete elettrica o dalla batteria tampone PR200 
(se questa è presente).

03. Collegare il cavetto adattatore (fornito con il kit SOLEKIT) alla presa 
sulla centrale, rispettando la polarità (fare riferimento al foglio istruzioni 
del cavetto. Attenzione! – il connettore del cavetto può essere inse-
rito soltanto in un verso).

04. Infine, inserire la centrale di comando nella sua sede, rimontare il sup-
porto passacavi e rimettere il coperchio inferiore del motoriduttore.

Per ulteriori informazioni sul dispositivo SOLEKIT fare riferimento al suo 
manuale istruzioni.

A.5.1 - Limiti d’impiego del SOLEKIT: numero massimo possibile 
di cicli al giorno, in un determinato periodo dell’anno

L’alimentazione fotovoltaica SOLEKIT consente all’automazione una 
completa autonomia energetica per un numero limitato di manovre al 
giorno, ovvero, fino a quando l’energia prodotta dal pannello fotovoltai-
co, ed accumulata nella batteria, rimane superiore a quella consumata 
con le manovre del cancello. Con un semplice calcolo è possibile stimare 
il numero massimo di cicli al giorno (1 ciclo = apertura + chiusura) che 
l’automazione puŁ eseguire in un determinato periodo dell’anno, affinchè 
questo bilancio energetico rimanga positivo.
La prima parte (calcolo dell’energia disponibile) è trattata nel ma nuale 
istruzioni di SOLEKIT; la seconda parte (calcolo dell’energia consu-
mata e, quindi, il numero massimo di cicli al giorno) è trattata in questo 
paragrafo.

• Stabilire l’energia disponibile
Per stabilire l’energia disponibile procedere nel modo seguente (vedere 
anche nel manuale di istruzioni del SOLEKIT):
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01. Nella mappa terrestre presente nel manuale istruzioni del kit SOLEKIT, 
trovare il punto di installazione dell’impianto; quindi rilevare il valore 
di Ea ed i gradi di latitudine del luogo (esempio: Ea = 14; gradi = 
45°N).

02. Nei grafici (Nord o Sud) presenti nel manuale istruzioni del kit SOLE-
KIT individuare la curva relativa ai gradi di latitudine del posto (esem-
pio: 45°N).

03. Scegliere il periodo dell’anno per il quale si desidera fare il calcolo, 
oppure scegliere il punto più basso della curva se si desidera eseguire 
il calcolo per il periodo peggiore dell’anno; quindi rilevare il valore 
di Am corrispondente (esempio: Dicembre, Gennaio: Am= 200).

04. Calcolare il valore dell’energia disponibile Ed, prodotta dal pannello, 
moltiplicando: Ea x Am = Ed (esempio: Ea = 14; Am = 200, quindi Ed 
= 2800).

• Stabilire l’energia consumata
Per stabilire l’energia consumata dall’automatismo procedere nel modo 
seguente:

05. Nella tabella sottostante scegliere la casella corrispondente all’incro-
cio tra la riga con il peso e la colonna con l’angolo di apertura 
dell’anta. La casella contiene il valore dell’indice di gravosità (K) di 
ogni manovra (esempio: motoriduttore con braccio standard su anta 
da 130 kg e apertura di 95°; K = 84).

                                                   Angolo di apertura

                          con braccio standard               con braccio ridotto

Peso anta ≤90° 90÷100° 100÷110° ≤90° 90÷100° 100÷110°

< 80 kg 30 44 60 60 84 112

80-120 kg 42 58 90 90 128 200

120-150 kg 55 84 144 144 220 288

150-180 kg  86 126 220

motore

06. Nella Tabella 4 scegliere la casella corrispondente all’incrocio tra la 
riga con il valore di Ed e la colonna con il valore di K. La casella 
contiene il numero massimo possibile di cicli al giorno (esempio: Ed= 
2800; K= 84; cicli al giorno = 30).

Se il numero rilevato è troppo basso per l’uso previsto oppure risulta nella 
zona “area d’uso sconsigliato”, è possibile valutare l’uso di 2 o più pannelli 
fotovoltaici oppure di un pannello fotovoltaico di potenza maggiore. Con-
tattare il servizio assistenza Nice per ulteriori informazioni.

Il metodo descritto, permette di calcolare il numero massimo possibile di 
cicli al giorno che l’automatismo è in grado di fare in funzione dell’ener-
gia fornita dal sole. Il valore calcolato va considerato come valore medio e 
uguale per tutti i giorni della settimana. Considerando la presenza dell’accu-
mulatore che agisce da “magazzino” di energia e considerando che l’accu-
mulatore consente l’autonomia dell’automazione anche per lunghi periodi 
di maltempo (quando il pannello fotovoltaico produce pochissima energia) 
può essere possibile superare occasionalmente il numero massimo di cicli 
al giorno, purchè la media sui 10-15 giorni rientri nei limiti previsti.

Nella Tabella 5 è indicato il numero di cicli massimi possibili, in funzione 
dell’indice di gravosità (K) della manovra, utilizzando la sola energia 
immagazzinata dall’accumulatore. Questi valori considerano che, ini-

zialmente, l’accumulatore sia completamente carico (esempio: dopo un 
lungo periodo di bel tempo o dopo una ricarica con l’alimentatore opzio-
nale modello PCB) e che le manovre vengano eseguite entro un periodo 
di 30 giorni.

Quando l’accumulatore ha esaurito la sua energia accumulata, il suo Led 
inizierà a segnalare lo stato di batteria scarica, con un breve lampeggio 
ogni 5 secondi accompagnato da un “beep” acustico.

Se il sistema “ALTO” viene impiegato su un cancello a 1 anta (un solo 
motoriduttore), il numero massimo possibile di cicli corrisponderà al valore 
risultante dalle tabelle, moltiplicato per 1,5. Ad esempio, se dal calcolo il 
numero di cicli è 30 e il cancello è a 1 anta, il numero di cicli sarà: 30 x 
1,5 = 45.

A.6 - Funzione “Stand-by” quando è installato il 
dispositivo PR200 e/o SOLEKIT (dispositivi 
opzionali)

Quando l’automazione è alimentata con la batteria tampone PR200 
oppure con il sistema fotovoltaico SOLEKIT, dopo 60 secondi dal termine 
di una manovra o di un ciclo automatico di manovre, si attiva automati-
camente la funzione fStand-byt. Questa spegne l’uscita fBUSt e tutti i 
dispositivi che vi sono collegati, le uscite “Flash”, “Els” e tutti i led, escluso 
il led BUS che lampeggerà più lentamente (1 lampeggio ogni 5 secondi). 
Successivamente, appena l’utente invia un comando, la centrale ripristina 
l’alimentazione e avvia la manovra (quest’ultima può partire con un breve 
ritardo).

A.7 - Come utilizzare l’ingresso/uscita “BUS”
Al morsetto “BUS” possono essere collegati soltanto i dispositivi che sono 
compatibili con la tecnologia ECSBus (questa è spiegata in dettaglio nel 
paragrafo 3.3.3). Importante – Successivamente al collaudo dell’au-
tomazione, ogni volta che verranno collegati nuovi dispositivi al 
morsetto “BUS” (o rimossi da questo) sarà necessario effettuare la 
procedura di apprendimento descritta nel paragrafo A.10.

A.8 - Come utilizzare l’ingresso “STOP”
L’ingresso “STOP” provoca l’arresto immediato della manovra (con una 
breve inversione). A questo ingresso possono essere collegati disposi-
tivi con uscita a contatti normalmente aperti “NA”, dispositivi con con-
tatti normalmente chiusi “NC”, oppure dispositivi con uscita a resistenza 
costante 8,2kΩ come, ad esempio, i bordi sensibili.
Con opportuni accorgimenti è possibile collegare all’ingresso STOP più di 
un dispositivo, anche di tipo diverso. A questo scopo fare riferimento alla 
Tabella 6 e alle seguenti note alla tabella.

Nota 1. La combinazione NA ed NC è possibile collegando i 2 contatti in 
parallelo con l’avvertenza di collegare in serie al contatto NC una 
resistenza da 8,2kΩ (è quindi possibile anche la combinazione di 
3 dispositivi: NA, NC e 8,2kΩ ).

Nota 2. Più dispositivi NA possono essere collegati in parallelo tra loro, 
senza alcun limite di quantità.

Nota 3. Più dispositivi NC possono essere collegati in serie tra di loro, 
senza alcun limite di quantità.

Nota 4. Due dispositivi con uscita a resistenza costante 8,2kΩ possono 
essere collegati tra loro in parallelo. Se invece questi dispositivi 

TABELLA 4 - Numero massimo di cicli al giorno (rif. paragrafo A.5.1)

 Ed K≤50 K≤75 K=100 K=125 K=150 K=175 K=200 K=225 K=250 K=275 K=300
 9500 183 122 92 73 61 52 46 41 37 33 31
 9000 173 115 87 69 58 49 43 38 35 31 29
 8500 163 109 82 65 54 47 41 36 33 30 27
 8000 153 102 77 61 51 44 38 34 31 28 2
 7500 143 95 72 57 48 41 36 32 29 26 24
 7000 133 89 67 53 44 38 33 30 27 24 22
 6500 123 82 62 49 41 35 31 27 25 22 21
 6000 113 75 57 45 38 32 28 25 23 21 19
 5500 103 69 52 41 34 29 26 23 21 19 17
 5000 93 62 47 37 31 27 23 21 19 17 16
 4500 83 55 42 33 28 24 21 18 17 15 14
 4000 73 49 37 29 24 21 18 16 15 13 12
 3500 63 42 32 25 21 18 16 14 13 11 11
 3000 53 35 27 21 18 15 13 12 11 10 9
 2500 43 29 22 17 14 12 11 10 9 8 7
 2000 33 22 17 13 11 9 8 7 7 6 6
 1500 23 15 12 9 8 7 6 
 1000 13 9 7 

Area d’uso sconsigliato

TABELLA 5 - Numero massimo di cicli con la sola carica dell’accumulatore (rif. paragrafo A.5.1)

  K≤50 K≤75 K=100 K=125 K=150 K=175 K=200 K=225 K=250 K=275 K=300
  1082 721 541 433 361 309 271 240 216 197 180
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sono più di due è necessario collegarli tra loro “in cascata” met-
tendo una sola resistenza di terminazione da 8,2kΩ.

Avvertenza! – Se all’ingresso “STOP” vengono collegati dispositivi con 
funzioni di sicurezza, soltanto i dispositivi con uscita a resistenza costante 
8,2kΩ possono garantire la Categoria 3 di sicurezza ai guasti.

Importante – Successivamente al collaudo dell’automazione, ogni 
volta che verranno collegati nuovi dispositivi al morsetto “STOP” 
(o rimossi da questo) sarà necessario effettuare la procedura di 
apprendimento descritta nel paragrafo A.10.
Durante l’uso dell’automazione la centrale provocherà lo stop di una 
manovra in atto quando si verificherà una qualsiasi variazione rispetto allo 
stato del dispositivo appreso.

A.9 - Come installare e collegare ulteriori coppie di 
fotocellule

Oltre alla prima coppia di fotocellule installate come descritto nel paragra-
fo 5.3, in qualsiasi momento è possibile installare altre coppie di fotocellu-
le, operando nel modo seguente.

01. Installare le fotocellule TX ed RX utilizzando uno degli schemi mostrati 
nella fig. 37; quindi, collegare le fotocellule alla centrale.

02. Nella Tabella 7 individuare la posizione dei ponticelli elettrici che 
corrisponde allo schema utilizzato per installare le fotocellule; quindi, 
inserire i ponticelli nella fotocellula TX ed RX, con la stessa posizio-
ne individuata (nota – riporre i ponticelli non usati nel vano riservato 
a loro (fig. 38), per poter essere riutilizzati in futuro). Avvertenza – 
Poiché questa configurazione servirà alla centrale per riconoscere la 
coppia specifica di fotocellule e per assegnare loro un funzionamento 
specifico, si consiglia di accertarsi che non vi siano altre coppie di 
fotocellule con i ponticelli inseriti nella stessa posizione.

03. Eseguire la procedura del paragrafo A.10 per far apprendere alla cen-
trale l’identità di queste nuove fotocellule.

A.10 - Apprendimento dell’identità dei nuovi dispo-
sitivi collegati o rimossi

Ogni volta che sulla centrale vengono collegati direttamente o indiretta-
mente (oppure vengono rimossi) dei dispositivi ai morsetti “BUS” e “STOP”, 
è necessario far apprendere alla centrale l’identità di questi dispositivi. La 
seguente procedura permette alla centrale di riconoscere uno ad uno i 
dispositivi collegati e di assegnare loro un indirizzo personale e univoco.

01. Sulla centrale, mantenere premuto il tasto P2 fino a quando il Led P2 
inizia a lampeggiare velocemente; quindi, rilasciare il tasto.

02. Attendere alcuni secondi per dare il tempo alla centrale di apprendere 
tutti i dispositivi collegati. L’apprendimento si conclude quando il Led 
STOP rimane acceso e il Led P2 si spegnere. Attenzione! – Se il Led 

37

38

P2 continua a lampeggiare significa che c’è un errore; in questo caso 
leggere il paragrafo D “Risoluzione dei problemi”.

03. Eseguire di nuovo la procedura di collaudo dell’automazione come 
descritto nel paragrafo 9.1 - fCollaudot.

Attenzione! – Se in futuro verrà collegato alla centrale un nuovo disposi-
tivo (ad esempio, una nuova coppia di fotocellule), oppure verrà rimosso, 
si raccomanda di effettuare di nuovo questa procedura di apprendimento.

B - REGOLAZIONI AVANZATE
La centrale del sistema “ALTO” ha una serie di parametri regolabili che 
permettono di adattare il prodotto alle esigenze specifiche dell’automa-
zione e dei suoi utenti.
Per modificare un valore o verificare il valore impostato utilizza-
re un trasmettitore radio memorizzato in “Modo 1” (eventualmente, 
memorizzarne uno facendo riferimento al paragrafo C.2).

B.1 - Come modificare il valore di un parametro
Avvertenza - Durante la procedura, il tasto indicato deve essere premuto 
per circa 1s, con una pausa di circa 1s prima di ripremerlo. Questo darà 
alla centrale il tempo di riconoscere il comando inviato via radio.

01. Nella Tabella 8 scegliere il parametro che si desidera modificare (il 
significato dei parametri è riportato nel paragrafo B.2) e annotare il 
valore che si desidera impostare, il tasto del trasmettitore per impo-
stare questo valore e il numero di pressioni sul tasto per impostare il 
valore scelto.

 Tabella 6

1° dispositivo

NA NC 8,2kΩ

2°
 d

is
po

si
tiv

o NA in parallelo
(nota 2) (nota 1) in parallelo

NC (nota 1) In serie
(nota 3) In serie

8,2kΩ in parallelo In serie in parallelo
(nota 4)

A
Fotocellula h = 50 cm; con 
intervento in chiusura

B
Fotocellula h = 100 cm; con 
intervento in chiusura

C
Fotocellula h = 50 cm; con 
intervento in apertura e chiusura

D
Fotocellula h = 100 cm; con 
intervento in apertura e chiusura

E
Fotocellula a destra con intervento 
in apertura

F
Fotocellula a sinistra con intervento 
in apertura

Tabella 7

 Fotocellula Ponticelli Fotocellula Ponticelli
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02. Sul trasmettitore mantenere premuti contemporaneamente i tasti T1 
e T2 oppure T1 e T3 (vedere nella Tabella 8) per almeno 5 secondi; 
quindi, rilasciare i tasti.

03. (entro 3 secondi) Modificare il valore del parametro scelto premendo sul 
trasmettitore un tasto per un certo numero di volte: il tasto e il numero 
di pressioni sono specificati nella Tabella 8. Esempio: per regolare il 
“Tempo pausa” a 40 secondi, premere il tasto T1 per 3 volte.

B.2 - Elenco dei parametri modificabili (Tabella 8)
• Tempo pausa: è il tempo che la centrale lascia trascorrere, dopo una 

manovra di apertura, prima di richiudere automaticamente le ante. 
Avvertenza – La pausa sarà attiva soltanto se verrà programmata 
l’opzione “ciclo completo” (ovvero la richiusura automatica del cancello) 
durante la programmazione descritta nel paragrafo 7.3.2.

• Comando “Pedonale”: comprende 4 tipologie di comando relativi alla 
“apertura parziale” delle ante. Durante l’uso dell’automazione il coman-
do impostato si attiva quando si preme il tasto T2 del trasmettitore.

• Forza motori: normalmente durante una manovra il motore impiega 
una determinata forza per spostare l’anta, contrastando il suo peso, gli 
attriti sui cardini, l’eventuale presenza di vento ecc.

 Se durante una manovra un ostacolo accidentale frena ulteriormente 
l’anta, il motore aumenta la forza applicata nel tentativo di vincere l’o-
stacolo. A questo punto, se la forza che l’ostacolo richiede al motore 
supera il livello impostato, la centrale comanda instantaneamente una 
manovra di sicurezza, invertendo il movimento dell’anta. Pertanto, se 
questo parametro è opportunamente regolato, offre una sicurezza in più.

• Comando “Passo Passo”: comprende 4 tipologie di comando fpas-
so-passo”, cioè un comando in cui ogni pressione del tasto attiva la 
manovra successiva a quella conclusa o in svolgimento, secondo l’ordi-
ne prestabilito nella sequenza impostata. Durante l’uso dell’automazione 
il comando impostato si attiva quando si preme il tasto T1 del trasmetti-
tore e nei dispositivi collegati alla centrale attraverso il morsetto “SbS”.

• Scarico pressione: è un parametro che, opportunamente regolato, 
permette di scaricare la tensione a cui viene sottoposta la struttura 
quando le ante sono ferme e appoggiate contro i fermi di finecorsa in 
apertura o in chiusura.

Tutti i parametri possono essere regolati come si desidera, escluso i para-
metri “Forza motori” e “Scarico pressione” che richiedono le seguenti 
at tenzioni:

Forza motori:
• Non utilizzare valori troppo alti di forza per compensare eventuali ano-

malie nel movimento del cancello dovuti, ad esempio, a punti di mag-
gior attrito. Infatti, una forza eccessiva può pregiudicare il corretto fun-
zionamento del sistema di sicurezza o danneggiare l’anta.

• Se il controllo della forza motore viene utilizzato come ausilio al sistema 
per la riduzione della forza di impatto, dopo ogni regolazione ripetere la 
misura della forza, come previsto dalla norma EN 12445.

•  Le condizioni atmosferiche della zona (ad esempio, raffiche di vento) 
possono influenzare il movimento dell’anta, determinando un aumen-
to del carico percepito dal motore. Pertanto, periodicamente potrebbe 
essere necessaria una nuova regolazione del parametro “Forza motori”.

Scarico pressione:
• Non utilizzare valori troppo piccoli di scarico pressione perché sono inu-

tili; inoltre possono danneggiare l’anta e il fermo di finecorsa.
• Non utilizzare valori troppo grandi di scarico pressione perché possono 

tenere l’anta separata dal fermo di finecorsa.
• Utilizzare un valore di scarico pressione che consenta all’anta di rima-

nere a contatto con il fermo di finecorsa, senza che questa eserciti una 
pressione eccessiva sul motore.

B.3 - Come verificare l’imposta]ione di un parametro
In qualsiasi momento è possibile verificare l’impostazione di un parametro 
desiderato, utilizzando la procedura seguente.

01. Nella Tabella 9 scegliere il parametro che si desidera verificare (il 
significato dei parametri è riportato nel paragrafo B.2).

02. Sul trasmettitore, mantenere premuti contemporaneamente i tasti T1 
e T2 oppure T1 e T3 (vedere nella Tabella 9) per almeno 5 secondi; 
quindi, rilasciare i tasti.

03. (entro 3 secondi) Sul trasmettitore, mantenere premuto il tasto relati-
vo al parametro da verificare e rilasciarlo quando il segnalatore lam-
peggiante inizia a lampeggiare.

04. Contare il numero di lampeggi e cercare nella Tabella 10 (colonna 
“N.”) lo stesso numero; quindi leggere a lato il valore attualmente 
impostato nel parametro che state verificando. Esempio: se il segna-
latore lampeggiante effettua 3 lampeggi, significa che il qTempo pau-
sa” è programmato a 40 secondi.

C - MEMORIZZAZIONE O CANCELLAZIO-
NE DEI TRASMETTITORI RADIO

C.1 - Memorizzazione del PRIMO trasmettitore
I trasmettitori in dotazione non sono memorizzati; pertanto, all’inizio è 
necessario eseguire la memorizzazione del PRIMO trasmettitore (Modo 
1), utilizzando la procedura C.2.

C.2 - Procedura di memorizzazione “Modo I”
Quando si utilizza questa procedura il sistema abbina automaticamente, 
ad ogni tasto del trasmettitore, i seguenti comandi:

tasto T1 =  comando “Passo Passo” (> Apre > Stop > Chiude > ...)
tasto T2 = comando “Pedonale” (> Apertura totale di 1 anta > ...)
tasto T3 = comando > Apre > Stop > ...
tasto T4 = comando > Chiude > Stop > ...

Note: • Il tasto T5 non è utilizzato in questa 
applicazione. • I comandi dei tasti T1 e T2 pos-
sono essere modificati dall’utente (leggere il 
paragrafo B.1 e la Tabella 8). • Il simbolo “>” 
significa: qpremere una volta il tastor.

Quindi, per memorizzare contemporaneamente 
questi comandi sui 4 tasti di un trasmettitore, 
procedere nel modo seguente.
01. Sulla centrale, mantenere premuto il tasto P1 fino a quando si accen-

de il Led P1; quindi, rilasciare il tasto.
02. (entro 10 secondi) Premere per almeno 2 secondi un tasto qualsiasi 

del trasmettitore radio da memorizzare.
 Se la memorizzazione è andata a buon fine il Led P1 farà 3 lampeggi.
03. Se ci sono altri trasmettitori da memorizzare, ripetere la fase 02 entro 

altri 10 secondi, altrimenti la procedura di memorizzazione termina 
automaticamente.

Un trasmettitore memorizzato in Modo I potrà comandare 1 sola automa-
zione, utilizzando i 4 comandi.

C.3 - Procedura di memorizzazione “Modo II”
Quando si utilizza questa procedura è l’installatore che abbina a un tasto 
di un trasmettitore, un comando desiderato, scelto tra quelli disponibili. 
Quindi, per memorizzare un comando su un tasto procedere nel modo 
seguente.

01. Consultare la seguente tabella; scegliere il comando che si deside-
ra memorizzare e annotare il numero di volte che occorrerà premere 
(nella fase 03) il tasto del trasmettitore, per memorizzarlo.

 • comando “Passo Passo” (> Apre > Stop > Chiude > ...) 
premere 1 volta

 • comando “Pedonale” (> Apertura totale di 1 anta > ...) 
premere 2 volte

 • comando > Apre > Stop > ...
 premere 3 volte
 • comando > Chiude > Stop > ...
 premere 4 volte

 Note: • I comandi “Passo Passo” e “Pedonale” possono essere 
modificati dall’utente (leggere il paragrafo B.1). • Il simbolo q>r signifi-
ca: “premere una volta il tasto”.

02. Sulla centrale, premere il tasto P1 un numero di volte uguale al 
comando che si desidera memorizzare e accertarsi che il Led P1 
emetta un numero di lampeggi veloci uguali al comando scelto.

03. (entro 10 secondi) Premere per 3 secondi il tasto desiderato del tra-
smettitore da memorizzare. Se la memorizzazione è andata a buon 
fine, sulla centrale il Led P1 farà 3 lampeggi lenti.

04. Se ci sono altri trasmettitori da memorizzare per lo stesso tipo di 
comando, ripetere la fase 03 entro altri 10s, altrimenti la procedura di 
memorizzazione termina automaticamente.

Per memorizzare un altro tasto ripetere la procedura dall’inizio.

C.4 - Procedura di duplicazione di un trasmettitore 
esistente, già memorizzato

La presente procedura permette di memorizzare nella centrale un nuovo 
trasmettitore duplicando le caratteristiche di un altro trasmettitore esi-
stente, già memorizzato. Nell’eseguire la procedura fare attenzione alle 
seguenti avvertenze:
– se il trasmettitore da duplicare è memorizzato in Modo I, quando è 
richiesto di premere un tasto, si può premere un tasto qualsiasi sui due 
trasmettitori;
– invece, se il trasmettitore da duplicare è memorizzato in Modo II, quan-
do è richiesto di premere un tasto, è necessario premere sul “vecchio” tra-
smettitore il tasto con il comando che si desidera duplicare e, sul “nuovo” 

T4

T2

T5

T3

T1
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Tabella 8 - Impostazioni di fabbrica e altre opzioni disponibili

Parametro Tasti di accesso Valore disponibile da scegliere Tasto N° pressioni

Tempo pausa T1 + T2 10 secondi T1 1 volta

  20 secondi (*) T1 2 volte

  40 secondi T1 3 volte

  80 secondi T1 4 volte

Comando “Pedonale” T1 + T2 Apertura 1 anta a metà T2 1 volta

  Apertura 1 anta totale (*) T2 2 volte

  Apertura 2 ante parziali a 1/4 della corsa T2 3 volte

  Apertura 2 ante parziali a metà della corsa T2 4 volte

Forza motori T1 + T2 Minima T3 1 volta

  Medio minima (*) T3 2 volte

  Medio massima T3 3 volte

  Massima T3 4 volte

Comando “Passo Passo” T1 + T2 � Apre � Stop � Chiude � Stop � ... T4 1 volta

  � Apre � Stop � Chiude � ... (*) T4 2 volte

  � Apre � Chiude � ... T4 3 volte

  � Apre � ... T4 4 volte

Scarico pressione

• in Chiusura (motore 1) T1 + T3 Nessuno scarico (*) T1 1 volta

  0,1s (minimo) T1 2 volte

  •• T1 3 volte

  ••• T1 4 volte

  0,4s (medio) T1 5 volte

  ••••• T1 6 volte

  •••••• T1 7 volte

  0,7s (massimo) T1 8 volte

• in Apertura (motore 1) T1 + T3 Nessuno scarico (*) T2 1 volta

  0,1s (minimo) T2 2 volte

  •• T2 3 volte

  ••• T2 4 volte

  0,4s (medio) T2 5 volte

  ••••• T2 6 volte

  •••••• T2 7 volte

  0,7s (massimo) T2 8 volte

• in Chiusura (motore 2) T1 + T3 Nessuno scarico (*) T3 1 volta

  0,1s (minimo) T3 2 volte

  •• T3 3 volte

  ••• T3 4 volte

  0,4s (medio) T3 5 volte

  ••••• T3 6 volte

  •••••• T3 7 volte

  0,7s (massimo) T3 8 volte

• in Apertura (motore 2) T1 + T3 Nessuno scarico (*) T4 1 volta

  0,1s (minimo) T4 2 volte

  •• T4 3 volte

  ••• T4 4 volte

  0,4s (medio) T4 5 volte

  ••••• T4 6 volte

  •••••• T4 7 volte

  0,7s (massimo) T4 8 volte

(*) Impostazione di fabbrica

(attivato con il tasto T1 del 
trasmettitore e con il mor-
setto “SbS” della centrale)

(attivato con il tasto T2 del 
trasmettitore)
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trasmettitore, il tasto al quale si vuole associare quel comando.

01. Posizionarsi con i due trasmettitori nel raggio di ricezione dell’auto-
mazione e premere per almeno 5 secondi il tasto sul “nuovo” trasmet-
titore radio; quindi, rilasciare il tasto.

02. Sul fvecchiot trasmettitore premere lentamente, per 3 volte, il tasto.
03. Sul “nuovo” trasmettitore premere lentamente, per 1 volta, il tasto.
 A questo punto il “nuovo” trasmettitore è memorizzato nella centrale 

con le stesse caratteristiche di quello “vecchio”.

Per memorizzare altri trasmettitori ripetere di nuovo la procedura.

C.5 - Cancellazione di TUTTI i trasmettitori radio 
memorizzati nella centrale

Attenzione! – Questa procedura cancella tutti i trasmettitori memorizzati.

01. Sulla centrale mantenere premuto il tasto P1 e attendere che il Led 
P1 si accenda, si spenga e che emetta 3 lampeggi – rilasciare il tasto 
esattamente durante il terzo lampeggio.

02. Attendere circa 4 secondi durante i quali il Led P1 lampeggia velocis-
simo (= cancellazione in atto).

03. Dopo qualche istante il Led P1 emetterà 5 lampeggi lenti (= cancella-
zione ok).

C.6 - Utilizzo dei trasmettitori memorizzati in “Modo II”
Nella stessa centrale possono essere memorizzati più trasmettitori, alcu-
ni in Modo I e altri in Modo II. La centrale ha 256 blocchi di memoria e 
ciascuno può memorizzare o tutti i tasti del trasmettitore, se questo è 
memorizzato in Modo I, oppure 1 tasto del trasmettitore, se questo è 
memorizzato in Modo II.

Usando opportunamente la memorizzazione in Modo II è possibile 
comandare anche 2 o più automazioni diverse. Ad esempio,
• con il tasto T1 memorizzato con “> Apre > Stop > ...” si può coman-
dare 1 automazione;
• con il tasto T2 memorizzato con “> Chiude > Stop > ...” si può coman-
dare 1 automazione;
• con il tasto T3 memorizzato con f> Apre > Stop > Chiude > ...” si 
possono comandare 2 automazioni;
• con il tasto T4 memorizzato con f> Apre > Stop > Chiude > ...” si 
possono comandare 3 automazioni.

Attenzione! - Se un trasmettitore è già memorizzato in Modo I non è 
possibile memorizzare un suo tasto in Modo II.

D - RISOLUZIONE DEI PROBLEMI
La Tabella 12 fornisce utili indicazioni per affrontare gli eventuali casi di 
malfunzionamento in cui è possibile incorrere durante l’installazione o in 
caso di guasto.

E - DIAGNOSTICA E SEGNALAZIONI
Alcuni dispositivi offrono direttamente delle segnalazioni particolari attra-
verso le quali è possibile riconoscere lo stato del funzionamento o dell’e-
ventuale malfunzionamento.

E.1 - Segnalazioni del Led sulle fotocellule
Nelle fotocellule è presente un Led “SAFE” (fig. 28) che permette di veri-
ficare in qualsiasi momento lo stato di funzionamento. Per comprendere il 
significato dei lampeggi leggere la Tabella 13.

E.2 - Segnalazioni dei Led sulla centrale di comando
Sulla centrale ci sono una serie di Led che possono dare delle segnala-
zioni particolari sia nel funzionamento normale sia in caso di anomalia. Per 
comprendere il significato dei lampeggi leggere la Tabella 11.

E.3 - Segnalazioni del segnalatore lampeggiante
Il segnalatore lampeggiante durante la manovra esegue 1 lampeggio ogni 
secondo; se invece ci sono delle anomalie emette dei lampeggi con fre-
quenza maggiore (ogni mezzo secondo); i lampeggi si ripetono 2 volte, 
separati da una pausa di 1 secondo. Per comprendere il significato dei 
lampeggi leggere la Tabella 14.

Tabella 9

Tempo pausa T1 + T2 T1

Anta pedonale T1 + T2 T2

Forza motori T1 + T2 T3

Funzione fPasso Passot T1 + T2 T4

Scarico in Chiusura (motore 1) T1 + T3 T1

Scarico in Apertura (motore 1) T1 + T3 T2

Scarico in Chiusura (motore 2) T1 + T3 T3

Scarico in Apertura (motore 2) T1 + T3 T4

Tasti di
accessoParametro Tasto per

visualizzare

Tabella 10

Parametro N. Valore impostato
Tempo pausa 1 10 secondi
 2 20 secondi (*)
 3 40 secondi
 4 80 secondi
Comando 1 Apertura 1 anta a metà
 “Pedonale” 2 Apertura 1 anta totale (*)
 3 Apertura 2 ante parziali a 1/4 della corsa
 4 Apertura 2 ante parziali a metà della corsa
Forza motori 1 Minima
 2 Medio minima (*)
 3 Medio massima
 4 Massima
Comando 1 > Apre > Stop > Chiude > Stop > ...
“Passo Passo” 2 > Apre > Stop > Chiude > ... (*)
 3 > Apre > Chiude > ...
 4 > Apre > ...
Scarico pressione
• in Chiusura 1 Nessuno scarico (*)
 (motore 1) 2 0,1s (minimo)
 3 ••
 4 •••
 5 0,4s (medio)
 6 •••••
 7 ••••••
 8 0,7s (massimo)
• in Apertura 1 Nessuno scarico (*)
 (motore 1) 2 0,1s (minimo)
 3 ••
 4 •••
 5 0,4s (medio)
 6 •••••
 7 ••••••
 8 0,7s (massimo)
• in Chiusura 1 Nessuno scarico (*)
 (motore 2) 2 0,1s (minimo)
 3 ••
 4 •••
 5 0,4s (medio)
 6 •••••
 7 ••••••
 8 0,7s (massimo)
• in Apertura 1 Nessuno scarico (*)
 (motore 2) 2 0,1s (minimo)
 3 ••
 4 •••
 5 0,4s (medio)
 6 •••••
 7 ••••••
 8 0,7s (massimo)

(*) Impostazione di fabbrica
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Tabella 11 - Segnalazioni dei Led sulla centrale di comando

LED BUS

Spento

Acceso

Un lampeggio al secondo

2 lampeggi lunghi

Serie di lampeggi separati da 
una pausa

Lampeggio veloce

LED STOP

Spento

Acceso

LED SbS

Spento

Acceso

LED P1

Spento

Acceso

Serie di lampeggi veloci, da 
1 a 4

1 lampeggio lento

3 lampeggi lenti

5 lampeggi lenti

LED P2

Spento

Acceso

1 lampeggio al secondo

2 lampeggi al secondo

LED P3

Spento

Acceso

1 lampeggio al secondo

2 lampeggi al secondo

Stato

Anomalia

Anomalia grave

Tutto OK

È avvenuta una variazione 
dello stato degli ingressi

Corto circuito sul BUS

Stato

Intervento dell’ingresso di 
STOP

Tutto OK

Stato

Tutto OK

Intervento dell’ingresso SbS

Stato

Tutto OK

Memorizzazione in fModo It

Memorizzazione in fModo IIt

Comando errato

Memorizzazione OK

Cancellazione OK

Stato

Tutto OK

Tutto OK

Non c’è nessun dispositivo 
appreso oppure errore nei 
dispositivi appresi

Fase di apprendimento 
dispositivi in corso

Stato

Tutto OK

Tutto OK

Non c’è nessun angolo di 
apertura memorizzato

Fase di autoapprendimento 
angoli apertura in corso

Azione

Verificare se c’è alimentazione; verificare che i fusibili non siano 
intervenuti; nel caso, verificare la causa del guasto e poi sostituirli con 
altri dello stesso valore.

C’è una anomalia grave; provare a spegnere per qualche secondo 
la centrale; se lo stato permane c’è un guasto e occorre sostituire la 
scheda elettronica.

Funzionamento normale della centrale.

È normale quando avviene un cambiamento di uno degli ingressi: SbS, 
STOP, intervento delle fotocellule o viene utilizzato il trasmettitore radio.

È stato rilevato un sovraccarico e quindi è stata spenta l’alimentazione 
sul BUS. Verificare, eventualmente scollegando uno alla volta i 
dispositivi. Per accendere l’alimentazione al BUS è sufficiente dare un 
comando, ad esempio col trasmettitore radio.

Azione

Verificare i dispositivi collegati all’ingresso di STOP.

Ingresso STOP attivo.

Azione

Ingresso SbS non attivo.

È normale solo se è effettivamente attivo il dispositivo collegato 
all’ingresso SbS.

Azione

Nessuna memorizzazione in corso.

È normale durante la memorizzazione in modo 1 che dura al massimo 
10s.

È normale durante la memorizzazione in modo 2 che dura al massimo 
10s.

È stato ricevuto un comando da un trasmettitore non memorizzato.

Memorizzazione a buon fine.

Cancellazione di tutti i trasmettitori a buon fine.

Azione

Selezionata velocità “lenta”.

Selezionata velocità “veloce”.

È possibile vi siano dispositivi guasti; verificare ed eventualmente 
provare a rifare l’apprendimento dispositivi collegati (leggere il 
paragrafo A.10).

Indica che è in corso la fase di ricerca dei dispositivi collegati (che dura 
al massimo qualche secondo).

Azione

Funzionamento con “ciclo a metà” (semiautomatico).

Funzionamento con “ciclo completo” (automatico).

Eseguire la fase di apprendimento degli di apertura e chiusura ante 
(leggere il paragrafo 7.2).

Indica che è in corso la fase di autoapprendimento angoli di apertura.

È la stessa segnalazione che c’è sul lampeggiante. Leggere la Tabella 14.
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Tabella 13 - Segnalazioni del Led sulle fotocellule

LED “SAFE”

Spento

3 lampeggi veloci e 1 
secondo di pausa

1 lampeggio molto lento

1 lampeggio lento

1 lampeggio veloce

1 lampeggio velocissimo

Sempre acceso

Stato

La fotocellula non è alimentata o 
è guasta

Dispositivo non appreso dalla 
centrale

L’RX riceve segnale ottimo

L’RX riceve segnale buono

L’RX riceve segnale scarso

L’RX riceve segnale pessimo

L’RX non riceve nessun segnale

Azione

Verificare che sui morsetti della fotocellula sia presente una tensione 
di circa 8 ÷ 12 V ; se la tensione è corretta è probabile che la 
fotocellula sia guasta

Ripetere la procedura di apprendimento sulla centrale (paragrafo 
A.10). Verificare che tutte le coppie di fotocellule su BUS abbiano 
indirizzi diversi (leggere il paragrafo A.9)

Funzionamento normale

Funzionamento normale

Funzionamento normale ma è il caso di verificare l’allineamento TX-RX 
e la corretta pulizia dei vetrini

È al limite del funzionamento normale; pertanto occorre verificare 
l’allineamento TX-RX e la corretta pulizia dei vetrini

Verificare se c’è un ostacolo tra TX ed RX. Verificare che il Led sul TX 
esegua un lampeggio lento. Verificare l’allineamento tra TX ed RX

Tabella 14 - Segnalazioni del segnalatore lampeggiante

Lampeggi veloci

1 lampeggio,
pausa di 1 secondo,
1 lampeggio

2 lampeggi,
pausa di 1 secondo,
2 lampeggi

3 lampeggi,
pausa di 1 secondo,
3 lampeggi

4 lampeggi,
pausa di 1 secondo,
4 lampeggi

Stato

Errore sul BUS

Intervento di una fotocellula

Intervento del limitatore della 
“forza motore”

Intervento dell’ingresso di 
STOP

Azione

All’inizio della manovra, la verifica dei dispositivi presenti non 
corrisponde a quelli appresi; verificare ed eventualmente provare a 
rifare l’apprendimento dei dispositivi (paragrafo A.10). È possibile che 
vi siano dispositivi guasti; verificare e sostituirli

All’inizio della manovra una o più fotocellule non danno il consenso; 
verificare se ci sono ostacoli. Durante il movimento, se effettivamente 
è presente l’ostacolo non è richiesta alcuna azione

Durante il movimento l’anta ha incontrato una maggiore attrito; 
verificare la causa

All’inizio della manovra o durante il movimento c’è stato un intervento 
dell’ingresso di STOP; verificare la causa

Tabella 12 - Segnalazioni di problemi di funzionamento

Sintomi

Il trasmettitore radio non emette alcun 
segnale (il LED non si accende)

La manovra non parte ed il LED “BUS” 
non lampeggia

La manovra non parte ed il 
lampeggiante è spento

La manovra non parte ed il 
lampeggiante fa alcuni lampeggi

La manovra ha inizio ma subito dopo 
avviene l’inversione

La manovra viene eseguita ma il 
lampeggiante non funziona

Probabile causa e possibile rimedio

• Verificare se le pile sono scariche, eventualmente sostituirle.

• Verificare che il cavo di alimentazione sia inserito correttamente nella presa della rete elettrica.
• Verificare che i fusibili non siano intervenuti (paragrafo A.3); nel caso, verificare la causa del 

guasto e poi sostituirli con altri dello stesso valore di corrente e caratteristiche.

• Verificare che il comando venga effettivamente ricevuto. Se il comando giunge sull’ingresso SbS 
il relativo Led “SbS” deve accendersi; se invece viene utilizzato il trasmettitore radio, il Led “BUS” 
deve fare due lampeggi lunghi.

• Leggere la Tabella 14.

• La forza selezionata è troppo bassa per muovere le ante. Verificare se ci sono degli ostacoli ed 
eventualmente selezionare una forza superiore come descritto nel paragrafo B.1.

• Verificare che durante la manovra ci sia tensione sul morsetto FLASH del lampeggiante (essendo 
intermittente il valore di tensione non è significativo: circa 10-30 V ); se c’è tensione, il 
problema è dovuto alla lampada che dovrà essere sostituita con una di uguali caratteristiche.
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CARATTERISTICHE TECNICHE DEL PRODOTTO

Motorituttore ALTO100C, per cancello con anta battente

• Tipologia: motoriduttore elettromeccanico per l’automatizzazione di cancelli e portoni, con centrale di comando incorporata completa di ricevitore 
radio per trasmettitori “ECCO5...”

• Tecnologia adottata: motore in corrente continua; riduttore epicicloidale; sblocco manuale del motore. Un alimentatore interno al motore (sepa-
rato dalla centrale) riduce la tensione di rete alla tensione nominale di 24V  utilizzata in tutto l’impianto di automazione

• Coppia massima: 100 Nm
• Coppia nominale: 50 Nm
• Velocità a vuoto: 0,20 rad/s ÷ 0,30 rad/s
• Velocità della coppia nominale: 0,16 rad/s ÷ 0,24 rad/s
• Frequenza massima dei cicli di manovre: 50 cicli/ora (massimo 100 cicli al giorno)
• Tempo massimo di funzionamento continuo: 10 minuti circa
• Limiti d’impiego: il prodotto puŁ essere utilizzato con cancelli di peso fino a 180 kg (anta da 0,8 m) oppure con lunghezza dell’anta fino a 1.6 m e 

angolo di apertura fino 110°
• Alimentazione da rete: 230 V  (+10% -15%) 50/60 Hz
• Potenza assorbita: 120 W
• Alimentazione d’emergenza: predisposizione per batteria tampone “PR200”
• Uscita lampeggiante: per segnalatori luminosi a Led (mod. FL200)
• Uscita “BUS”: una uscita con un carico massimo di 7 dispositivi ECSBus
• Ingresso “SbS”: per contatti normalmente aperti (la chiusura del contatto provoca il comando “Passo Passo”)
• Ingresso “STOP”: per contatti normalmente aperti e/o per resistenza costante 8,2kohm, oppure contatti normalmente chiusi con autoapprendi-

mento dello stato “normale” (una variazione rispetto allo stato memorizzato provoca il comando “STOP”)
• Ingresso Antenna radio: 50ohm per cavo tipo RG58 o similare
• Lunghezza massima cavi: alimentazione da rete: 30m; uscite motori: 10m; altri ingressi/uscite: 20m con cavo d’antenna preferibilmente minore 

di 5m (rispettare le avvertenze per la sezione minima ed il tipo di cavi)
• Temperatura ambientale di funzionamento: -20°C...+50°C (l’efficienza del motoriduttore diminuisce alle basse temperature)
• Montaggio: in verticale, con piastra di fissaggio dedicata
• Grado di protezione: IP 44
• Dimensione / peso: 385 x 90 x 123 mm / 4,8 kg
• Possibilità di comando radio: con trasmettitori ECCO5.... La centrale è predisposta per ricevere uno o più comandi: “Passo Passo”, “Apre Par-

ziale”, “Solo Apre” e “Solo Chiude”
• Trasmettitori ECCO5... memorizzabili: fino a 256 se memorizzati in fModo It.
• Portata dei trasmettitori ECCO5...: da 50 a 100m. Questa distanza può variare in presenza di eventuali ostacoli e/o di disturbi elettromagnetici; 

inoltre è influenzata anche dalla posizione dell’antenna ricevente incorporata nel lampeggiante FL200
• Funzioni programmabili: funzionamento “semiautomatico” (dopo l’apertura la centrale non richiude automaticamente il cancello) oppure “auto-

matico” (dopo l’apertura la centrale richiude automaticamente il cancello); velocità del motore “lenta” oppure “veloce”; per il funzionamento “auto-
maticot il tempo di pausa è selezionabile tra 10, 20, 40, 80 secondi; l’apertura fpedonalet è selezionabile tra 4 modalità; sensibilità del sistema di 
rilevamento ostacoli selezionabile tra 4 livelli; funzionamento del comando fPasso Passot selezionabile tra 4 modalità

• Funzioni autoprogrammate: autorilevamento dei dispositivi collegati all’uscita “BUS”; autorilevamento del tipo di dispositivo di “STOP” (contatto 
NA, NC o resistenza costante 8,2kohm); autorilevamento dell’angolo di apertura per ogni motore; autorilevamento del numero di motoriduttori pre-
senti nell’automazione (1 o 2)

Motorituttore ALTO100M, per cancello con anta battente

• Tipologia: motoriduttore elettromeccanico per l’automatizzazione di cancelli e portoni
• Tecnologia adottata: motore in corrente continua; riduttore epicicloidale; sblocco manuale del motore
• Coppia massima: 100 Nm
• Coppia nominale: 50 Nm
• Velocità a vuoto: 0,20 rad/s ÷ 0,30 rad/s
• Velocità della coppia nominale: 0,16 rad/s ÷ 0,24 rad/s
• Frequenza massima dei cicli di manovre: 50 cicli/ora (massimo 100 cicli al giorno)
• Tempo massimo di funzionamento continuo: 10 minuti circa
• Limiti d’impiego: il prodotto puŁ essere utilizzato con cancelli di peso fino a 180 kg (anta da 0,8 m) oppure con lunghezza dell’anta fino a 1.6 m e 

angolo di apertura fino 110°
• Alimentazione: 24 V  (50%)
• Corrente nominale assorbita: 2A; allo spunto la corrente è 3A per un tempo massimo di 2 secondi
• Temperatura ambientale di funzionamento: -20°C...+50°C (l’efficienza del motoriduttore diminuisce alle basse temperature)
• Montaggio: In verticale, con piastra di fissaggio dedicata
• Grado di protezione: IP 44
• Dimensione / peso: 385 x 90 x 123 mm / 4,3 kg

––––––––––––
NOTE: • Il kit ALTO101START e ALTO101START è prodotto da NICE S.p.a. (TV) I. • Allo scopo di migliorare i prodotti, Nice S.p.a. si riserva il diritto 
di modificare le caratteristiche tecniche in qualsiasi momento e senza preavviso, garantendo comunque le funzionalità e la destinazione d’uso previste. 
• Tutte le caratteristiche tecniche sono riferite alla temperatura di 20°C.
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GUIDA ALL’USO (da consegnare all’utilizzatore finale)

–––  PASSO 11  –––

 Si consiglia di conservare questa guida all'uso e consegnarla a 
tutti gli utilizzatori dell’automatismo.

11.1 – AVVERTENZE
l Sorvegliare il portone in movimento e tenersi a distanza di sicu-
rezza finchè il portone non si sia completamente aperto o chiuso; 
non transitare nel passaggio fino a che il portone non sia comple-
tamente aperto e fermo. l Non lasciare che i bambini giochino in 
prossimità del portone o con i comandi dello stesso. l Tenere i 
trasmettitori lontano dai bambini. l Sospendere immediatamente 
l’uso dell’automatismo non appena notate un funzionamento ano-
malo (rumori o movimenti a scossoni); il mancato rispetto di que-
sta avvertenza può comportare gravi pericoli e rischi di infortuni. 
l Non toccare nessuna parte mentre è in movimento. l Fate ese-
guire i controlli periodici secondo quanto previsto dal piano di ma-
nutenzione. l Manutenzioni o riparazioni devono essere effettuate 
solo da personale tecnico qualificato. l Inviare un comando con i 
dispositivi di sicurezza fuori uso:
Nel caso in cui le sicurezze non dovessero funzionare correttamente o 
dovessero essere fuori uso, è possibile comunque comandare il portone.

01. Azionare il comando del portone con il trasmettitore. Se le sicurez-
ze danno il consenso, il portone si aprirà normalmente, altrimenti entro 3 
secondi si deve azionare nuovamente e tenere azionato il comando. 02. 
Dopo circa 2 s inizierà il movimento del portone in modalità a “uomo pre-
sente”, ossia finché si mantiene il comando, il portone continuerà a muo-
versi; appena il comando viene rilasciato, il portone si ferma.

Con le sicurezze fuori uso è necessario far riparare quanto prima l’auto-
matismo.

11.2 – Sbloccare  e bloccare  manualmente il motoriduttore
Il motoriduttore è dotato di un sistema meccanico che consente di apri-
re e chiudere il cancello manualmente. Queste operazioni manuali devo-
no essere eseguite nei casi di mancanza di corrente elettrica, anomalie di 
funzionamento o nelle fasi di installazione.

Nota - In caso di mancanza di corrente elettrica, per muovere il cancel-
lo è possibile usufruire anche dell’energia fornita dalla batteria tampone 
PR200, se questa è presente nell’impianto.

Per sbloccare manualmente il motoriduttore fare riferimento alla fig. 39 e  
procedere nel modo seguente.

01. Ruotare di 90°, in senso orario, il disco di sblocco, in modo da rende-
re visibile il perno di sblocco.

02. Inserire la chiave in dotazione nell’apposito perno di sblocco.
03. Ruotare la chiave di sblocco in senso orario, compiendo quasi un giro 

completo.

04. A questo punto sarà possibile muovere manualmente l’anta del can-
cello nella posizione desiderata.

05. Per ripristinare la funzionalità dell’automatismo, ruotare in senso an-
tiorario la chiave sul perno di sblocco e muovere manualmente l’anta 
fino a sentire il rumore meccanico dell’aggancio dell’anta al meccani-
smo di traino.

06. Infine, togliere la chiave dal perno e ruotare il disco di sblocco di 90°, 
in senso antiorario, fino ad otturare il foro.

In caso di guasto al motoriduttore è comunque possibile provare ad utiliz-
zare lo sblocco del motore per verificare se il guasto non risiede nel mec-
canismo di sblocco.

11.3 – Comando del portone
• Con trasmettitore radio
Il comando associato ad ogni tasto dipende dal modo con cui è stato 
memorizzato.

11.4 – Interventi di manutenzione concessi all’utilizzatore
Di seguito sono elencati gli interventi che l’utilizzatore deve eseguire pe-
riodicamente:

• Pulizia superficiale dei dispositivi: utilizzare un panno legger-
mente umido (non bagnato). Non utilizzare sostanze contenenti 
alcool, benzene, diluenti o altre sostanze infiammabili; l’uso di 
tali sostanze potrebbe danneggiare i dispositivi e generare in-
cendi o scosse elettriche.

• Rimozione di foglie e sassi: togliere l’alimentazione all’auto-
mazione prima di procedere, per impedire che qualcuno possa 
azionare il portone.

11.5 – Sostituzione pila del trasmettitore
Quando la pila si scarica, il trasmettitore riduce sensibilmente la portata. 
Se quando si preme un tasto il Led presente si accende e subito si spe-
gne affievolendosi, significa che la pila è completamente scarica e va su-
bito sostituita.
Se invece il Led si accende solo per un istante, significa che la pila è par-
zialmente scarica; occorre tener premuto il tasto per almeno mezzo se-
condo perché il trasmettitore possa tentare di inviare il comando. 
Comunque, se la pila è troppo scarica per portare a termine il comando 
(ed eventualmente attendere la risposta), il trasmettitore si spegnerà con 
il Led che si affievolisce. In questi casi, per ripristinare il regolare funzio-
namento del trasmettitore occorre sostituire la pila scarica con una dello 
stesso tipo, rispettando la polarità indicata. Per la sostituzione della pila  
procedere come mostrato di seguito.

a b

c d

 Le pile contengono sostanze inquinanti: non gettarle nei rifiuti 
comuni ma utilizzare i metodi previsti dai regolamenti locali.

39
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ALLEGATO 1

DICHIARAZIONE DI CONFORMITÀ CE

Secondo la direttiva 2006/42/CE ALLEGATO I parte A (dichiarazione CE di conformità per le macchine)

––––––––––––––––––––

Il sottoscritto / ditta (nome o ragione sociale di chi ha messo in servizio il portone motorizzato): . . . . . . . . . . . . . . .

 . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 

Indirizzo: . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .

. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 

Dichiara sotto la propria responsabilità che:
- l’automazione: cancello motorizzato ad ante battenti

- Matricola N°: . . . . . . . . . . . . . . . . . . .
- Anno di fabbricazione: . . . . . . . . . . . . . . . . . . .

- Ubicazione (indirizzo): . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 

. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 

Soddisfa i requisiti essenziali delle seguenti direttive:
 2006/42/CE Direttiva fMacchinet

e quanto previsto dalle seguenti norme armonizzate:

 EN 12445 “Porte e cancelli industriali, commerciali e da autorimessa. Sicurezza in uso di porte motorizzate - 

Metodi di provat

 EN 12453 “Porte e cancelli industriali, commerciali e da autorimessa. Sicurezza in uso di porte motorizzate - 

Requisiti”

Nome: . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .     Firma: . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 

Data: . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 

Luogo: . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 
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ALLEGATO 2

DICHIARAZIONE CE DI CONFORMITÀ
Dichiarazione in accordo alle Direttive: 1999/5/CE (R&TTE), 2014/30/UE (EMC); 2006/42/CE (MD) allegato II, parte B

–––––––––––––––

Nota: Il contenuto di questa dichiarazione corrisponde a quanto dichiarato nel documento ufficiale depositato presso la sede di Nice S.p.a., e in 
particolare, alla sua ultima revisione disponibile prima della stampa di questo manuale. Il testo qui presente è stato riadattato per motivi editoriali. 
Copia della dichiarazione originale può essere richiesta a Nice S.p.a. (TV) Italy.

Numero dichiarazione: 571/ALTO100C              Revisione: 0             Lingua: IT

Nome produttore: NICE S.p.A.
Indirizzo: Via Pezza Alta N°13, 31046 Rustignè di Oderzo (TV) Italy
Persona autorizzata a costituire la documentazione tecnica: NICE S.p.A. – Via Pezza Alta N°13, 31046 Rustignè di Oderzo (TV) Italy
Tipo di prodotto: Motoriduttore elettromeccanico 24Vdc
Modello / Tipo: ALTO100C, ALTO100M
Accessori: PR200, ECCO5BO, ECCO5WO, PH200, FL200

Il sottoscritto Roberto Griffa, in qualità di Amministratore Delegato, dichiara sotto la propria responsabilità che i prodotti sopra indicati risultano 
conformi alle disposizioni imposte dalle seguenti direttive:

• Il modello ALTO100C risulta conforme alla Direttiva 1999/5/CE DEL PARLAMENTO EUROPEO E DEL CONSIGLIO del 9 marzo 1999 riguar-
dante le apparecchiature radio e le apparecchiature terminali di comunicazione e il reciproco riconoscimento della loro conformità, secondo le 
seguenti norme armonizzate:
Protezione della salute (art. 3(1)(a)): EN 62479:2010.
Sicurezza elettrica (art. 3(1)(a)): EN 60950-1:2006 + A11:2009 +A12:2011 + A1:2010 + A2:2013.
Compatibilità elettromagnetica (art. 3(1)(b)): EN 301 489-1 V1.9.2:2011; EN 301 489-3 V1.6.1:2013.
Spettro radio (art. 3(3)): EN 300 220-2 V2.4.1:2012.

• I modelli ALTO100C, ALTO100M, risultano conformi alla DIRETTIVA 2014/35/UE DEL PARLAMENTO EUROPEO E DEL CONSIGLIO del 26 
febbraio 2014 concernente l’armonizzazione delle legislazioni degli Stati membri relative alla messa a disposizione sul mercato del materiale 
elettrico destinato a essere adoperato entro taluni limiti di tensione (rifusione), secondo le seguenti norme armonizzate: EN 60335-1:2002 + 
A1:2004 + A11:2004 + A12:2006 + A2:2006 + A13:2008 + A14:2010 + A15:2011; EN 60335-2-103:2003 + A11:2009; EN 62233:2008.

• I modelli ALTO100M, ALTO100C risultano conformi alla DIRETTIVA 2014/30/UE DEL PARLAMENTO EUROPEO E DEL CONSIGLIO del 26 
febbraio 2014 concernente l’armonizzazione delle legislazioni degli Stati membri relative alla compatibilità elettromagnetica (rifusione), secondo 
le seguenti norme armonizzate: EN 61000-6-2:2005; EN 61000-6-3:2007 + A1:2011.

Inoltre i prodotti ALTO100C e ALTO100M risultano essere conformi alla seguente direttiva secondo i requisiti previsti per le fquasi macchinet:

Direttiva 2006/42/CE DEL PARLAMENTO EUROPEO E DEL CONSIGLIO del 17 maggio 2006 relativa alle macchine e che modifica la direttiva 
95/16/CE (rifusione)
• Si dichiara che la documentazione tecnica pertinente è stata compilata in conformità all’allegato VII B della direttiva 2006/42/CE e che sono 
stati rispettati i seguenti requisiti essenziali:
1.1.1 - 1.1.2 - 1.1.3 - 1.2.1 - 1.2.6 - 1.5.1 - 1.5.2 - 1.5.5 - 1.5.6 - 1.5.7 - 1.5.8 - 1.5.10 - 1.5.11
• Il produttore si impegna a trasmettere alle autorità nazionali, in risposta ad una motivata richiesta, le informazioni pertinenti sulla “quasi mac-
china”, mantenendo impregiudicati i propri diritti di proprietà intellettuale.
• Qualora la fquasi macchinat sia messa in servizio in un paese europeo con lingua ufficiale diversa da quella usata nella presente dichiarazione, 
l’importatore ha l’obbligo di associare alla presente dichiarazione la relativa traduzione.
• Si avverte che la fquasi macchinat non dovrà essere messa in servizio finché la macchina finale in cui sarà incorporata non sarà a sua volta 
dichiarata conforme, se del caso, alle disposizioni della direttiva 2006/42/CE.

I prodotti ALTO100C e ALTO100M risultano conformi, limitatamente alle parti applicabili, alle seguenti norme: EN 13241-1:2003 + A1:2011; EN 
12445:2000; EN 12453:2000; EN 12978:2003 + A1:2009.

Oderzo, 28 luglio 2016

Ing. Roberto Griffa
(Amministratore Delegato)
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OG°LNE ZALECENIA I OSTRZEşENIA DOT<CZòCE BEZPIECZEĮST:A
(Instrukcja przetĭumaczona z jćzyka Zĭoskiego)

OSTRZEşENIA NA TEMAT MONTAşU
• Przed zamontowaniem silnika, naleŤy sprawdzię stan wszystkich czĨ-

Ōci mechanicznych, odpowiednie wywaŤenie i upewnię siĨ, czy urzĘ-
dzenie moŤe byę prawid�owo manewrowane

• JeŤeli brama przeznaczona do zautomatyzowania posiada rłwnieŤ 
drzwi dla pieszych, naleŤy przygotowaę instalacjĨ z systemem kontro-
lnym, ktłry uniemoŤliwi dzia�anie silnika, gdy drzwi dla pieszych bĨdĘ 
otwarte

• Upewnię siĨ, Ťe elementy sterownicze znajdujĘ siĨ z dala od czĨŌci w 
ruchu, umoŤliwiajĘc w kaŤdym razie ich bezpoŌredniĘ widocznoŌę.

• W razie niestosowania prze�Ęcznika, elementy sterownicze naleŤy 
montowaę w miejscu niedostĨpnym i na minimalnej wysokoŌci 1,5 m

• JeŌli ruch otwierania jest sterowany przez system przeciwpoŤarowy, 
naleŤy siĨ upewnię, Ťe ewentualnie okna znajdujĘce siĨ powyŤej 200 
mm zostanĘ zamkniĨte przez elementy sterownicze

• 9apobiegaę i unikaę jakiegokolwiek uwiĨzienia miĨdzy czĨŌciami sta�y-
mi i czĨŌciami w ruchu podczas wykonywania manewrłw

• UmieŌcię na sta�e tabliczkĨ na temat rĨcznego manewru w pobliŤu ele-
mentu umoŤliwiajĘcego wykonanie manewru

• Po zamontowaniu silnika naleŤy siĨ upewnię, Ťe mechanizm, system 
ochrony i kaŤdy manewr rĨczny funkcjonujĘ prawid�owo

–––  KROK 1  –––
U:AGA - :aŠne instrukcje bezpieczeįstZa. NaleŠy przestrzegaõ 
Zszystkich instrukcji, ponieZaŠ niepraZidĭoZy montaŠ moŠe byõ 
przyczynó poZaŠnych szkÐd
U:AGA - :aŠne instrukcje bezpieczeįstZa. : celu zapeZnienia 
bezpieczeįstZa osÐb, postćpoZaõ zgodnie z niniejszó instrukcjó. 
NaleŠy starannie przechoZyZaõ niniejszó instrukcjć
• Przed rozpoczĨciem montaŤu naleŤy sprawdzię informacje na temat 

sParametrłw technicznych produktut, a w szczegłlnoŌci, czy urzĘ-
dzenie jest przystosowane do napĨdzania posiadanego przez Paļ-
stwa urzĘdzenia. JeŤeli produkt nie jest odpowiedni, NIE naleŤy wyko-
nywaę montaŤu

• Nie uŤywaę urzĘdzenia, jeŌli nie przeprowadzono procedury oddania 
do eksploatacji, opisanej w rozdziale sOdbiłr i przekazanie do eksplo-
atacjit

U:AGA - :edĭug najnoZszych, oboZiózujócych przepisÐZ euro-
pejskich, Zykonanie automatyki musi byõ zgodne z oboZiózujó-
có DyrektyZó MaszynoZó umoŠliZiajócó zadeklaroZanie zgodno-
łci automatyki. : zZiózku z tym, Zszystkie czynnołci polegajó-
ce na podĭóczeniu do sieci elektrycznej, ZykonyZaniu prÐb od-
biorczych, przekazyZaniu do eksploatacji i konserZacji urzódze-
nia muszó byõ ZykonyZane Zyĭócznie przez ZykZalifikoZanego i 
kompetentnego technika!
• Przed przystĘpieniem do montaŤu produktu naleŤy sprawdzię, czy 

wszystkie elementy i materia�y przeznaczone do uŤycia prezentujĘ ide-
alny stan i sĘ odpowiednie do uŤycia

• Produkt nie jest przeznaczony do obs�ugi przez osoby (w tym dzieci) 
o ograniczonych zdolnoŌciach fizycznych, zmys�owych bĘdŢ umys�o-
wych lub przez osoby nieposiadajĘce odpowiedniego doŌwiadczenia i 
wiedzy

• Nie zezwalaę dzieciom na zabawĨ urzĘdzeniem
• Nie zezwalaę dzieciom na zabawĨ urzĘdzeniami sterujĘcymi produktu. 

Przechowywaę piloty w miejscu niedostĨpnym dla dzieci
U:AGA - W celu unikniĨcia jakiegokolwiek zagroŤenia na skutek przy-
padkowego uzbrojenia termicznego urzĘdzenia od�ĘczajĘcego, nie naleŤy 
zasilaę tego urzĘdzenia przy uŤyciu zewnĨtrznego urzĘdzenia, jak zegar 
lub pod�Ęczaę go do obwodu charakteryzujĘcego siĨ regularnym pod�Ę-
czaniem lub od�Ęczaniem zasilania
• W sieci zasilajĘcej instalacji naleŤy przygotowaę urzĘdzenie od�Ęcza-

jĘce (nieznajdujĘce siĨ na wyposaŤeniu), ktłrego odleg�oŌę pomiĨdzy 
stykami podczas otwarcia zapewnia ca�kowite od�Ęczenie w warun-
kach okreŌlonych przez III kategoriĘ przepiĨciowĘ

• Podczas montaŤu, naleŤy delikatnie obchodzię siĨ z urzĘdzeniem, 
chroniĘc je przed zgnieceniem, uderzeniem, upadkiem lub kontaktem 
z jakiegokolwiek rodzaju p�ynami. Nie umieszczaę urzĘdzenia w po-
bliŤu Ţrłde� ciep�a i nie wystawiaę go na dzia�anie otwartego ognia. 
Opisane powyŤej sytuacje mogĘ doprowadzię do uszkodzenia urzĘ-
dzenia, byę przyczynĘ nieprawid�owego dzia�ania lub zagroŤeļ. JeŤeli 
dosz�oby do ktłrejŌ z opisanych sytuacji, naleŤy natychmiast przerwaę 
montaŤ i zwrłcię siĨ o pomoc do Serwisu Technicznego

• Producent nie ponosi odpowiedzialnoŌci za szkody materialne lub 
osobowe powsta�e w wyniku nieprzestrzegania instrukcji montaŤu. W 
takich przypadkach, nie ma zastosowania rĨkojmia za wady materialne

• Poziom ciŌnienia akustycznego emisji skorygowanego charakterysty-
kĘ A jest niŤszy od 70 dB(A) 

• Czyszczenie i konserwacja, za ktłrĘ jest odpowiedzialny uŤytkownik, 
nie powinny byę wykonywane przez dzieci pozbawione opieki

• Przed wykonaniem dzia�aļ na instalacji (konserwacja, czyszczenie), 
naleŤy zawsze od�Ęczyę produkt od sieci zasilajĘcej

• NaleŤy wykonywaę okresowe przeglĘdy instalacji, a w szczegłlnoŌci 
przewodłw, sprĨŤyn i wspornikłw, celem wykrycia ewentualnego bra-
ku wywaŤenia lub oznak zuŤycia, czy uszkodzeļ. Nie uŤywaę w razie 
koniecznoŌci naprawy lub regulacji, poniewaŤ obecnoŌę usterek lub 
nieprawid�owe wywaŤenie mogĘ prowadzię do powaŤnych obraŤeļ

• Materia� opakowaniowy podlega utylizacji zgodnie z miejscowymi 
przepisami

• Osoby trzecie nie powinny siĨ znajdowaę w pobliŤu automatyki pod-
czas jej przesuwania przy uŤyciu elementłw sterowniczych

• Podczas wykonywania manewru, naleŤy nadzorowaę automatykĨ i za-
dbaę o to, aby inne osoby nie zbliŤa�y siĨ do urzĘdzenia, aŤ do czasu 
zakoļczenia czynnoŌci

• Nie sterowaę automatykĘ, jeŤeli w jej pobliŤu znajdujĘ siĨ osoby wyko-
nujĘce czynnoŌci; przed wykonaniem tych czynnoŌci naleŤy od�Ęczyę 
zasilanie elektryczne
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ZNA-OMOŁô PRODUKTU I PRZ<GOTO:ANIE DO MONTAşU

–––  KROK 2  –––

2.1 - OPIS PRODUKTU I -EGO PRZEZNACZENIE

9espł� urzĘdzeļ i urzĘdzeļ dodatkowych opisanych w niniejszej instrukcji 
(niektłre opcjonalne i nie zawarte w zestawie) tworzy system automatyki 
zwany sALTOt, przeznaczony do sterowania bramĘ lub drzwiami z 1 lub 
2 skrzyd�ami. :szelkie inne uŠycie oraz ZykorzystyZanie produktu 
Z Zarunkach otoczenia odmiennych, niŠ przedstaZione Z niniej-
szym podrćczniku, jest niezgodne z przeznaczeniem i zabronione!
G�łwna czĨŌę automatyki sk�ada siĨ z jednego lub dwłch si�ownikłw 
elektromechanicznych (w zaleŤnoŌci od liczby napĨdzanych skrzyde�), z 
ktłrych kaŤdy jest wyposaŤony w silnik zasilany prĘdem sta�ym i prze-
k�adniĨ epicykloidalnĘ. Si�owniki posiadajĘ ruchome ramiĨ, ktłrego d�u-
goŌę moŤe byę zmniejszona podczas montaŤu gdy, w pobliŤu si�ownika 
znajduje siĨ sta�a przeszkoda (Ōciana, s�up lub inna), uniemoŤliwiajĘca 
ca�kowity obrłt ramienia i, w zwiĘzku z tym, ca�kowite otwarcie skrzyd�a.
ALTO100C posiada centralĨ sterujĘcĘ zasilajĘcĘ i zarzĘdzajĘcĘ funkcjo-
nowaniem wszystkich pod�Ęczonych urzĘdzeļ. Centrala wykorzystuje 
technologiĨ sECSBust umoŤliwiajĘcĘ po�Ęczenie i komunikacjĨ wiĨkszej 
liczby urzĘdzeļ przy uŤyciu jednego kabla bus z 2 przewodami elektrycz-
nymi. W centrali jest wbudowany odbiornik radiowy do odbioru poleceļ 
wys�anych przez uŤytkownika przy uŤyciu nadajnika ECCO5.... System 
moŤe zapamiĨtywaę do 256 nadajnikłw (jeŤeli sĘ wczytane w sTrybie It) i 
do 6 par fotokomłrek PH200.
Automatyka moŤe byę zasilana ze sta�ej sieci elektrycznej (230 V) lub, 
alternatywnie, przez uk�ad fotowoltaiczny SOLEKIT. JeŤeli jest zasilana 
ze sta�ej sieci, w centrali moŤliwe jest zainstalowanie akumulatora zapa-
sowego (mod. PR200, urzĘdzenie dodatkowe), umoŤliwiajĘcego wyko-
nanie manewrłw awaryjnych po ewentualnym od�Ęczeniu energii (awaria 
zasilania). Podczas awarii zasilania lub w kaŤdej innej chwili, moŤliwe jest 
rĨczne przesuniĨcie skrzyde� bramy, odblokowujĘc si�ownik przy uŤyciu 
odpowiedniego klucza.

2.2 - URZòDZENIA I URZòDZENIA DODATKO:E 
POTRZEBNE DO :<KONANIA KOMPLETNE- 
INSTALACJI

Rys. 1 przedstawia wszystkie urzĘdzenia i urzĘdzenia dodatkowe 
potrzebne do wykonania kompletnej instalacji, jak ta przedstawiona na 
rys. 4.

[a] - si�ownik elektromechaniczny ALTO100C z centralĘ
[b] - si�ownik elektromechaniczny ALTO100M bez centrali
[c] - ramiona zakrzywione + ramiona z otworem
[d] - przednie uchwyty (do mocowania si�ownikłw do bramy)
[e] - tylne uchwyty (do mocowania si�ownikłw do Ōciany)
[f] - klucze do rĨcznego odblokowania si�ownikłw
[g] - para fotokomłrek PH200 (na ŌcianĨ)
[h] - przenoŌny nadajnik ECCO5...
[i] - lampa ostrzegawcza FL200
[l] - drobne elementy metalowe (Ōruby, nakrĨtki i kolanko do ramion)
[m] - akumulator zapasowy PR200

Ostr]eŠenie! - NiektÐre ] tych ur]ód]eį i ur]ód]eį dodatkoZych 
só opcjonalne i mogó nie stanoZiõ c]ćłci ]estaZu (patr] Katalog 
produktÐZ linii Nice Home).

[a]

[c]

[b] [e]

[d]

[h]

[l]

[g] [m] [i]

[f]

1

UZaga dotyczóca korzystania z instrukcji

o W niniejszej instrukcji, termin system sALTOt odnosi siĨ do zespo�u urzĘdzeļ wchodzĘcych w sk�ad automatyki.
o Niniejsza instrukcja opisuje sposłb realizacji kompletnej automatyki, jak ta, zamieszczona w przyk�adzie na rys. 

4. Niektłre urzĘdzenia i wyposaŤenie wymienione w niniejszej instrukcji sĘ opcjonalne i mogĘ nie byę obecne w 
zestawie. Aby uzyskaę pe�ny przeglĘd urzĘdzeļ, naleŤy siĨ zapoznaę z katalogiem produktłw linii Nice Home lub 
odwiedzię stronĨ www.niceforyou.com.

o W pierwszej czĨŌci instrukcji (do rozdzia�u 10), wszystkie zagadnienia zosta�y opisane w porzĘdku, w jakim powin-
ny byę wykonane. W zwiĘzku z tym, w celu u�atwienia montaŤu i programowania, jak rłwnieŤ w celu zapewnienia 
bezpieczeļstwa osłb, zaleca siĨ przeczytanie instrukcji, w celu zrozumienia czynnoŌci do wykonania i rozpoczĨcie 
dzia�aļ dopiero po przeczytaniu instrukcji, wykonujĘc je w porzĘdku, w jakim zosta�y opisane.
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–––  KROK 3  –––
KONTROLE WSTÔPNE DO W8KONANIA PR9ED MONTAďEM

3.1 - KONTROLA ODPO:IEDNIOŁCI BRAM< DO ZAUTO-
MAT<ZO:ANIA

• Sprawdzię, czy konstrukcja mechaniczna bramy jest odpowiednia do 
napĨdzania i zgodna z obowiĘzujĘcymi przepisami w kraju uŤytkowa-
nia. W tym celu, naleŤy siĨ odnieŌę do danych technicznych na tablicz-
ce bramy. OstrzeŠenie - System sALTOt nie moŤe automatyzowaę 
bramy, ktłra nie jest sprawna i bezpieczna; ponadto, nie moŤe napra-
wię usterek spowodowanych przez nieprawid�owy montaŤ bramy lub jej 
nieprawid�owĘ konserwacjĨ.

• Upewnię siĨ, Ťe skrzyd�a bramy poruszajĘ siĨ w sposłb swobodny i 
liniowy, wykonujĘc nastĨpujĘcy test: przesuwaę rĨcznie bramĨ w obu 
kierunkach (otwieranie/zamykanie) i upewnię siĨ, Ťe ruch odbywa siĨ 
ze sta�Ę si�Ę tarcia w kaŤdym punkcie przesuwu (nie mogĘ byę obecne 
punkty wymagajĘce wiĨkszego lub mniejszego wysi�ku).

• Upewnię siĨ, Ťe skrzyd�a bramy sĘ doskonale wywaŤone, wykonujĘc 
nastĨpujĘcy test: rĨcznie przesunĘę skrzyd�a bramy na dowolnĘ pozy-
cjĨ; nastĨpnie zatrzymaę je i upewnię siĨ, Ťe siĨ nie poruszajĘ.

• JeŤeli w strefie w pobliŤu s�upa (w ktłrej bĨdzie zainstalowany si�ownik) 
znajduje siĨ sta�a przeszkoda, naleŤy sprawdzię, czy umoŤliwi ona ca�-
kowity obrłt ramienia i ca�kowite otwarcie skrzyd�a. W celu wykonania 
tej kontroli, patrz punkt 5 paragrafu 3.2.

• W pobliŤu s�upa, na ktłrym zostanie zainstalowany si�ownik, naleŤy 
zapewnię wystarczajĘcĘ iloŌę miejsca do wykonania manewru rĨczne-
go odblokowania si�ownika.

• Upewnię siĨ, Ťe wybrane wstĨpnie powierzchnie przeznaczone do 
montaŤu urzĘdzeļ sĘ trwa�e i mogĘ zagwarantowaę stabilne przymo-
cowanie.

• Upewnię siĨ, Ťe kaŤde urzĘdzenie, ktłre ma byę zainstalowane, znaj-
duje siĨ w bezpiecznym miejscu i jest chronione przed przypadkowymi 
uderzeniami.

• Upewnię siĨ, Ťe na pod�oŤu sĘ obecne blokady kraļcowe (nie za�Ęczo-
ne do zestawu), zarłwno w pozycji otwarcia, jak i w pozycji zamkniĨcia.

3.2 - KONTROLA OGRANICZEĮ Z:IòZAN<CH Z ZASTO-
SO:ANIEM PRODUKTU

1 - OdpoZiedniołõ produktu do zautomatyzoZania bramy. W celu 
wykonania tej kontroli, uŤyę :ykresu 1 w nastĨpujĘcy sposłb:

 a) - zmierzyę szerokoŌę skrzyd�a bramy i okreŌlię jego wagĨ.
 b) - przenieŌę te wartoŌci na :ykres 1 i sprawdzię, w ktłrej strefie 

znajduje siĨ punkt przeciĨcia:
 • jeŠeli punkt przecićcia znajduje sić Z strefie eA” = moŤliwe 

jest zautomatyzowanie bramy przy uŤyciu ramienia o d�ugoŌci stan-
dardowej (fabrycznej), jak i ograniczonej (d�ugoŌę ramienia zostanie 
okreŌlona w fazie poprzedzajĘcej montaŤ - paragraf 3.4);

 • jeŠeli punkt przecićcia znajduje sić Z strefie eB” = moŤliwe jest 
zautomatyzowanie bramy wy�Ęcznie przy uŤyciu ramienia o d�ugoŌci 
standardowej (fabrycznej);

 • jeŠeli punkt przecićcia znajduje sić Z strefie eC” = uŤycie pro-
duktu do automatyzacji Paļstwa bramy nie jest moŤliwe.

2 - Maksymalna Zysokołõ skrzydĭa. System sALTOt moŤe zautoma-
tyzowaę skrzyd�a o wysokoŌci maksymalnej 200 cm.

3 - Maksymalna szerokołõ skrzydĭa. System sALTOt moŤe zautomaty-
zowaę skrzyd�a o szerokoŌci maksymalnej 160 cm (patrz :ykres 1).

4 - Maksymalna masa skrzydĭa. Maksymalna masa skrzyd�a zaleŤy 
od jego d�ugoŌci, W celu poznania minimalnej wagi dopuszczonej do 
uŤycia z systemem sALTOt, naleŤy dzia�aę w nastĨpujĘcy sposłb:

 a) - zmierzyę szerokoŌę skrzyd�a bramy i przenieŌę wartoŌę na 
:ykres 1. RozpoczynajĘc od wartoŌci, wyznaczyę liniĨ pionowĘ aŤ 
do przeciĨcia siĨ dwłch przerywanych linii.

 b) - 9 kaŤdego punktu przeciĨcia wyznaczyę liniĨ poziomĘ, aŤ do 
wyŌwietlenia dwłch dozwolonych mas (w zaleŤnoŌci od d�ugoŌci 
ramienia, z ktłrym bĨdzie zainstalowany si�ownik: z ramieniem o d�ugo-
Ōci standardowej, masa moŤe wynosię od 110 do 180 kg; z ramieniem 
o d�ugoŌci ograniczonej, masa moŤe wynosię od 100 do 150 kg).

5 - Rozmiary gabarytoZe siĭoZnika. W zaleŤnoŌci od wymiarłw 
zamieszczonych na rys. 2, sprawdzię na skrzydle i na s�upie bramy, 
czy dostĨpna przestrzeļ jest wystarczajĘca do montaŤu si�ownika. W 
szczegłlnoŌci, naleŤy sprawdzię:

 • szerokoŌę s�upa musi byę wiĨksza od 80 mm (rys. 2). UZaga! – 
mniejszy wymiar uniemoŤliwi�by montaŤ si�ownika.

 • odleg�oŌę miĨdzy krawĨdziĘ s�upa (w pobliŤu zawiasu) i sta�Ę prze-
szkodĘ ewentualnie obecnĘ w pobliŤu s�upa musi byę wiĨksza od 
120 mm (rys. 2). UZaga! – mniejszy wymiar uniemoŤliwi�by montaŤ 
si�ownika.

6 - UstaZienie siĭoZnika. 9abrania siĨ montaŤu si�ownika w pozycji 
odwrłconej (patrz rys. 3).

7 - Maksymalny kót otZarcia skrzydĭa. JeŤeli jest zainstalowa-
ne ramiĨ o standardowej d�ugoŌci (fabrycznej), uzyska siĨ otwarcie 
skrzyd�a do 110°. JeŤeli natomiast d�ugoŌę ramienia zostanie ogra-
niczona, uzyska siĨ otwarcie skrzyd�a do 90°. D�ugoŌę ramienia jest 
okreŌlana w fazie poprzedzajĘcej montaŤ - paragraf 3.4

8 - KraįcoZe blokady mechaniczne. Si�owniki systemu sALTOt nie 
posiadajĘ wbudowanych mechanicznych systemłw blokujĘcych 
skrzyd�o w pozycji zamkniĨcia i otwarcia. W zwiĘzku z tym, w celu 
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zainstalowania systemu sALTOt, naleŤy zainstalowaę na pod�oŤu 
dodatkowe blokady w pozycji zamkniĨcia i otwarcia (blokady te nie sĘ 
za�Ęczone do zestawu i nie stanowiĘ produktłw linii Nice Home).

9 - TrZaĭołõ produktu. Trwa�oŌę to Ōredni czas uŤytkowania produktu. 
Trwa�oŌę urzĘdzenia zaleŤy w duŤym stopniu od wskaŢnika trudnoŌci 
wykonywania manewrłw, czyli sumy wszystkich czynnikłw wp�ywa-
jĘcych na zuŤycie produktu, czynniki te sĘ zamieszczone w Tabeli 
1. Po przekazaniu do eksploatacji, zaleca siĨ oszacowanie trwa�oŌci 
automatyki, wykonujĘc nastĨpujĘce obliczenia:

 01. W Tabeli 1, odczytaę wartoŌci sD�ugoŌę skrzyd�at i sSzerokoŌę 
skrzyd�at odnoszĘce siĨ do Paļstwa bramy i odnotowaę odpowia-
dajĘcy im sWskaŢnik trudnoŌcit, zwracajĘc uwagĨ na d�ugoŌę ramie-
nia, z ktłrym zosta� zamontowany si�ownik. JeŤeli sĘ obecne rłwnieŤ 
inne elementy utrudniajĘce wykonanie manewru, odszukaę w Tabeli 1 
odpowiednie wartoŌci i zsumowaę je z uprzednio odczytanĘ wartoŌciĘ.

 Pr]ykĭad: • edĭugołõ skrzydĭar = 1,5 m; emasa skrzydĭar = 92 kg; 
edĭugołõ ramieniar = standardoZa; Zićc ZskaŞnik trudnołci = 
55%.

 Obecnołõ elementÐZ utrudniaMócych Zykonanie maneZru: • etem-
peratura otoczenia...r = Nie; ełlepe skrzydĭor = Tak; edĭugołõ ramie-
niar = standardoZa; Zićc ZskaŞnik trudnołci = 15%; emontaŠ 
Z strefie ZietrzneMr = Tak; edĭugołõ ramieniar = standardoZa; Zićc 
ZskaŞnik trudnołci = 15%. • :SKAŝNIK CAĬKO:IT<: 55% + 
15% + 15% = 85%.

 02. Na :ykresie 2, wpisaę odczytanĘ ca�kowitĘ wartoŌę wskaŢnika 
trudnoŌci (w przyk�adzie = 85%) i wyznaczyę z tego punktu piono-
wĘ liniĨ, aŤ do przeciĨcia z krzywĘ na wykresie. NastĨpnie, z punk-
tu przeciĨcia, wyznaczyę liniĨ poziomĘ aŤ do pionowej osi wykresu. 
Odczytana wartoŌę (liczba cykli manewrłw) oznacza szacowanĘ 
trwa�oŌę Paļstwa produktu.

 Przykĭad: �Ęczny wskaŢnik trudnoŌci = 85%. Odpowiada on na 
Wykresie 1 oko�o 51000 cykli manewrłw (= trwa�oŌę produktu).

 Trwa�oŌę wskazanĘ na wykresie moŤna uzyskaę tylko wtedy, jeŤeli 
jest skrupulatnie realizowany plan konserwacji, patrz paragraf 10.1. 
Trwa�oŌę produktu oszacowywana jest w fabryce na podstawie obli-
czeļ projektowych i wynikłw testłw wykonanych na prototypach. W 
zwiĘzku z tym, Ťe jest to wartoŌę szacunkowa, nie jest jednoznacznĘ 
gwarancjĘ rzeczywistej trwa�oŌci produktu.

3.3 - KONTROLE :STĆPNE DO :<KONANIA PRZED 
MONTAşEM

3.3.1 - =apeZniõ nar]ćd]ia i materiaĭy roboc]e
Przed rozpoczĨciem dzia�aļ, przygotowaę wszystkie narzĨdzia i materia�y 

niezbĨdne do wykonania prac. Upewnię siĨ, Ťe sĘ one w dobrym stanie i 
sĘ zgodne z wymogami lokalnych przepisłw bezpieczeļstwa.

3.3.2 - SpraZd]iõ poĭoŠenie ur]ód]eį Z systemie
W celu ustalenia pozycji montaŤowej kaŤdego urzĘdzenia przewidziane-
go w instalacji, naleŤy siĨ zapoznaę z rys. 4. Przedstawia ona instalacjĨ 
wykonanĘ z czĨŌciami znajdujĘcymi siĨ w zestawie oraz urzĘdzeniami 
dodatkowymi. Na rysunku, poszczegłlne urzĘdzenia sĘ rozmieszczone 
zgodnie z idealnym schematem. Wykorzystane urzĘdzenia to:

a - Si�ownik elektromechaniczny z centralĘ ALTO100C
b - Si�ownik elektromechaniczny bez centrali ALTO100M
c - Para fotokomłrek PH200 (na ŌcianĨ)
d - Lampa ostrzegawcza FL200
e - Blokady kraļcowe w pozycji Otwarcia (nie stanoZió czćłci produktÐZ 

linii Nice Home; mogó mieõ postaõ eprzeszkÐd naturalnychr, Mak, na 
przykĭad łciana, ŠyZopĭot, itp.)

f - Blokada kraļcowa w pozycji 9amkniĨcia (nie stanoZi czćłci produk-
tÐZ linii Nice Home)

W szczegłlnoŌci, podczas wyboru po�oŤenia kaŤdego urzĘdzenia, naleŤy 
braę pod uwagĨ nastĨpujĘce ostrzeŤenia:

• SiĭoZniki – si�ownik z centralĘ musi byę umieszczony na skrzydle znaj-
dujĘcym siĨ w pobliŤy strefy, z ktłrej nap�ywa zasilanie elektryczne.

• FotokomÐrki PH200 – dwie fotokomłrki (nadajnik i odbiornik) muszĘ 
byę umieszczone: a) na wysokoŌci 40-60 cm od pod�oŤa; b) po bokach 
chronionych stref; c) na zewnĘtrz bramy, tzn. w kierunku drogi publicz-
nej; d) na rłwni z bramĘ (maks. 15 cm od bramy); e) fotokomłrka TX 
(nadajĘca) musi byę skierowana na fotokomłrkĨ RX (odbierajĘcĘ) z 
maksymalnym odchyleniem wynoszĘcym 5°.

• Lampa ostrzegaZcza FL200 – musi byę umieszczona w pobliŤu bra-
my; ponadto, musi byę widoczna z kaŤdego punktu dostĨpu do bramy. 
UZaga – urzĘdzenie moŤe byę przymocowane do powierzchni pozio-
mej lub pionowej.

• Inne staĭe urzódzenia sterujóce – muszĘ byę umieszczone na widoku 
automatyki, z dala od jej ruchomych czĨŌci, na minimalnej wysokoŌci 1,5 
m od pod�oŤa; ponadto, nie mogĘ byę dostĨpne dla osłb postronnych.

3.3.3 - Okrełliõ trasć kabli poĭóc]enioZych
W celu okreŌlenia trasy kaŤdego kabla po�Ęczeniowego i wyznaczenia 
tras na roz�oŤenie rur zabezpieczajĘcych kabli, naleŤy braę pod uwagĨ 
nastĨpujĘce ograniczenia:
a) punkty przeZidziane na montaŠ urzódzeį (patrz paragraf 3.3.2);
b) przeZidziane poĭóczenie mićdzy Zszystkimi urzódzeniami i 

zaciskami (patrz rys. 26);
c) technologia eECSBus”. Technologia ta umoŤliwia po�Ęczenie i komu-

nikacjĨ wiĨkszej liczby urzĘdzeļ (w�Ęcznie z centralĘ, przy uŤyciu 
zacisku BUS) przy uŤyciu jednego kabla z�oŤonego z 2 wewnĨtrznych 
przewodłw elektrycznych (po ktłrych przep�ywa zarłwno zasilanie 
elektryczne, jak i dane). Do tego kabla mogĘ byę pod�Ęczone wy�Ęcz-
nie urzĘdzenia linii Nice Home kompatybilne z protoko�em ECSBus: 
na przyk�ad, fotokomłrki, urzĘdzenia zabezpieczajĘce, przyciski ste-
rujĘce, diody sygnalizacyjne, itp. (w celu uzyskania informacji na temat 
kompatybilnych urzĘdzeļ, naleŤy siĨ zapoznaę z katalogiem linii Nice 
Home lub odwiedzię stronĨ www.niceforyou.com). Technologia sECS-
Bust daje moŤliwoŌę uŤycia rłŤnych schematłw do wzajemnego po�Ę-
czenia urzĘdzeļ. Niektłre przyk�ady zosta�y przedstawione na rys. 5.

Po rozwaŤeniu punktłw a, b, c, spojrzeę na rys. 6 i wykreŌlię na kartce 
papieru podobny schemat, dostosowujĘc go do specyficznych wymo-
głw Paļstwa zak�adu. Schemat ten bĨdzie przydatny zarłwno do zarzĘ-
dzania wykopem rowłw na rury zabezpieczajĘce kabli, jak i do sporzĘ-
dzenia pe�nej listy potrzebnych kabli.

3.3.4 - Okrełliõ rod]aj i Zielkołõ Zs]ystkich kabli 
poĭóc]enioZych

W celu dokonania wyboru kabli i ich dociĨcia na odpowiedniĘ d�u-

:<KRES 2 (odn. do paragrafu 3.2 - 9)

cy
kl

e 
m

an
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rÐ
Z

ZskaŞnik trudnołci %

TABELA 1 - :skaŞniki trudnołci (odn. do paragrafu 3.2 - 9)

:skaŞnik trudnołci
 ramić dĭugołõ STANDARDO:A ramić dĭugołõ OGRANICZONA

< 1,2 m

1,2 - 1,6 m

1a - Dĭugołõ skrzydĭa 1b - Masa skrzydĭa

2 -  Temperatura otoczenia ZyŠsza niŠ 40°C / niŠsza niŠ 0°C /  
Zilgotnołõ ZyŠsza niŠ 80%

3 - Łlepe skrzydĭo
4 - MontaŠ Z strefie Zietrznej

> 100 kg
< 100 kg
> 80 kg
< 80 kg

55%
30%
55%
40%

65%
50%
65%
50%

15%

15%
15%

15%

10%
10%
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5 Po�Ęczenie w for-
mie skaskadyt

Po�Ęczenie w 
 formie sgwiazdyt

Po�Ęczenie 
smieszanet

TABELA 2 - Parametry kabli elektrycznych (odn. do rys. 6 i do paragrafu 3.3.4)

Poĭóczenie Typ kabla (przekrłj minimalny ) Maks. dopuszczona dĭugołõ

A - Linia zasilajĘca Kabel 3 x 1,5 mm2 (uZaga 1) 30 m (uZaga 2)

B - WyjŌcie lampy FLASH Kabel 2 x 0,5 mm2 20 m

C - Antena radiowa Kabel ekranowany typu RG58 20 m (zaleca siĨ krłtszy od 5 m)

D - WejŌcie/WyjŌcie BUS (uZaga 4) Kabel 2 x 0,5 mm2 20 m (uZaga 3)

E - WejŌcie STOP Kabel 2 x 0,5 mm2 20 m (uZaga 3)

F - WejŌcie SbS Kabel 2 x 0,5 mm2 20 m (uZaga 3)

G - WyjŌcie silnika bez centrali Kabel 3 x 1 mm2 10 m

UZaga 1 - Łrednica zeZnćtrzna kabla: maks. 11 mm.
UZaga 2 - MoŠliZe Mest uŠycie kabla zasilaMócego dĭuŠszego od 30 m, pod Zarunkiem, Še bćdzie on posiadaĭ Zićkszy przekrÐM (np. 3 x 2,5 mm2) 
i, Še Z pobliŠu automatyki zostanie przeZidziane uziemienie.
UZaga 3 - Do tych poĭóczeį (D, E, F) moŠliZe Mest rÐZnieŠ uŠycie poMedynczego kabla z Zićkszó liczbć ZeZnćtrznych przeZodÐZ. 8moŠliZia o 
zgrupoZanie ZićkszeM liczby poĭóczeį: na przykĭad, ZeMłcia STOP i SbS mogó byõ podĭóczone do urzódzenie-dodatkoZy kablem 4 x 0,5 mm2.
UZaga 4 - : celu uzyskania informacMi na temat technologii eECSBusr, naleŠy przeczytaõ paragraf 3.3.3.

OSTRZEşENIE! – KaŠdy kabel musi byõ odpoZiedni do rodzaju otoczenia, Z ktÐrym bćdzie zainstaloZany: na przykĭad, Z otocze-
niu ZeZnćtrznym zalecane só kable typu H03VV-F, a Z otoczeniu zeZnćtrznym, kable typu H07RN-F.
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goŌę, patrz Tabela 2; nastĨpnie, przy pomocy schematu wykreŌlonego 
poprzednio (patrz paragraf 3.3.3), dokonaę pomiarłw w celu okreŌlenia 
d�ugoŌci kaŤdego kabla. UZaga! - D�ugoŌę kaŤdego kabla nie moŤe 
przekraczaę maksymalnej d�ugoŌci okreŌlonej w Tabeli 2.
Kabel zasilajócy – Kabel zasilajĘcy obecny w si�owniku ALTO100C s�uŤy 
do wykonania tymczasowych pod�Ęczeļ do sieci elektrycznej (na przy-
k�ad, w celu wykonania programowania i prłb funkcjonowania). W celu 
wykonania odbioru technicznegoi oddania automatyki do eksploatacji, 
naleŤy jĘ pod�Ęczyę w sposłb sta�y do zasilania przy uŤyciu odpowied-
niego kabla opisanego w Tabeli 2. W zwiĘzku z tym, naleŤy przewidzieę 
odpowiedni kabel.

3.3.5 - :ykonaõ d]iaĭania pr]ygotoZaZc]e otoc]enia
Przygotowaę otoczenie do montaŤu urzĘdzeļ, wykonujĘc dzia�ania 
wstĨpne, jak np.:
- wykopy rowłw na rury ochronne kabli elektrycznych (alternatywnie, 

moŤna uŤyę zewnĨtrznych kanalikłw kablowych);
- u�oŤenie rur zabezpieczajĘcych i ich zamocowanie do betonu;
- prze�oŤenie kabli w rurach zabezpieczajĘcych. UZaga! - Na tym eta-

pie nie ZykonyZaõ Šadnego rodzaju poĭóczenia elektrycznego.
- itp.

OstrzeŠenia:
• 9adaniem rur i kanalikłw jest ochrona kabli elektrycznych przez prze-

rwaniem i uderzeniem na skutek przypadkowych uderzeļ.
• U�oŤyę koļce rur w pobliŤu punktłw, w ktłrych przewiduje siĨ mocowa-

nie urzĘdzeļ.
• Podczas uk�adania rur na kable elektryczne, naleŤy wziĘę pod uwagĨ, 

Ťe, z powodu moŤliwego gromadzenia siĨ wody w studzience rozga-
�ĨŢnej, rury mogĘ powodowaę powstawanie w centrali skroplin, ktłre 
mogĘ uszkodzię obwody elektroniczne.

3.4 - BARDZO :AşNE!
 OKREŁLIô PROCEDURĆ MONTAşO:ò DO 

ZASTOSO:ANIA (z ramieniem o dĭugołci standar-
doZej lub ograniczonej)

:AşNE INFORMAC-E :STĆPNE – Ramić siĭoZnika moŠe byõ 
skrÐcone Z stosunku do dĭugołci standardoZej. Mniejsza dĭugołõ 
jest konieczna, gdy Z pobliŠu sĭupa (Z miejscu montaŠu siĭoZnika) 
znajduje sić staĭa przeszkoda (łciana, sĭup, itp.), uniemoŠliZiajóca 
kompletny ruch ramienia. : zZiózku z tym, przed rozpoczćciem 
montaŠu naleŠy Zykonaõ nastćpujócó procedurć Z celu okrełle-
nia odpoZiedniej procedury do uŠycia społrÐd 4.1 i 4.2 (przeZidu-
je ona skrÐcenie ramienia).

OstrzeŠenie – NiepraZidĭoZy montaŠ moŠe doproZadziõ do 
poZaŠnego uszkodzenia ciaĭa osÐb montujócych i uŠytkujócych 
instalacjć.

• Przed rozpoczĨciem pracy naleŤy, 
usunĘę pokrywy ochronnej na głrnej 
czĨŌci silnika (rysunek po prawej).

01. Poĭóczyõ czćłci Zchodzóce Z 
skĭad ramienia siĭoZnika.

a) - OdnieŌę siĨ do rys. 7, ale nie 
wk�adaę pierŌcienia zabezpiecza-
jĘcego (rys. 8); naleŤy go w�oŤyę 
w płŢniejszym okresie. UZaga! 
- ustawię kolanko ramienia w spo-
słb taki, by by�o ono zakrzywione 
w kierunku skrzyd�a bramy (rys. 9) 
po instalacji si�ownika.

02. Ustaliõ Zysokołõ od podĭoŠa, na ktÐrej naleŠy zamocoZaõ 
siĭoZnik na sĭupie.

a) - Oprzeę si�ownik na s�upie i ustawię go w sposłb taki, by uchwyt 
(mocujĘcy ramiĨ skrzyd�a) znalaz�a siĨ Z gÐrnej czćłci skrzyd�a, w 
mocnej strefie, na przyk�ad na ramie noŌnej (rys. 10). W przypad-
ku wykorzystania mocnych stref skrzyd�a do mocowania uchwytu 
ramienia, naleŤy siĨ upewnię, Ťe odleg�oŌę od pod�oŤa dolnej czĨŌci 
si�ownika wynosi przynajmniej 40 cm.

 OstrzeŠenie – 9abrania siĨ montaŤu si�ownika w pozycji odwrłconej 
(patrz rys. 3).

b) - UtrzymujĘc si�ownik w tej pozycji, naleŤy sprawdzię, czy jest on wypo-
ziomowany i, przy uŤyciu o�łwka, wyznaczyę na s�upie liniĨ przecho-
dzĘcĘ wzd�uŤ głrnej krawĨdzi uchwytu do mocowania si�ownika do 
s�upa. NastĨpnie, wyjĘę si�ownik.

03. UstaZiõ maksymalny Šódany kót otZarcia skrzydĭa.

a) - PrzenieŌę skrzyd�o bramy w pozycjĨ maksymalnego ŤĘdanego 
otwarcia (nie wiĨcej niŤ 110°) i zablokowaę skrzyd�o przy uŤyciu blo-

9

8

7

10

m
in

. 4
0 

cm



7 – Polski

P
o

ls
ki

A
B A

B

11

A

0mm 50 100 150 200 250

300

250

200

150

100

50

110° 105° 100° 95° 90°

BB = 145

R<SUNEK 3 (odn. do punktu 3.4) PRZ<KĬAD: jeŤeli konieczny jest kĘt 
maksymalnego otwarcia o wymiarze 
105° i na s�upie bramy jest odczyta-
na odlegĭołõ B 145 mm, moŤliwy jest 
wybłr odlegĭołci A od 125 do 150 mm 
lub od 185 do 210 mm. W kaŤdym razie, 
zaleca siĨ wybłr minimalnej wartoŌci.
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kady na pod�oŤu, przymocowanej w sposłb tymczasowy. UZaga! 
– : celu praZidĭoZego funkcjonoZania automatyki, naleŠy 
zapeZniõ blokady mechaniczne na podĭodze lub na łcianie, Z 
punktach maksymalnego OtZarcia i Zamknićcia skrzydĭa. Blo-
kady te nie sĘ zawarte w zestawie i nie stanowiĘ czĨŌci produktłw 
linii Nice Home.

b) - 9mierzenia kĘta otwarcia drzwiczek.

04. Obliczyõ odlegĭołõ eA” (rys. 11), tj. odleg�oŌę poziomĘ miĨdzy 
zawiasem skrzyd�a i punktem na s�upie, w ktłrym bĨdzie umieszczo-
na pionowa oŌ si�ownika.

a) - Na :ykresie 3 zlokalizowaę liniĨ oznaczonĘ takĘ samĘ wartoŌciĘ 
kĘta maksymalnego otwarcia skrzyd�a, jak zmierzona wartoŌę.

b) - Na s�upie, zmierzyę odlegĭołõ B (rys. 11), tj. odleg�oŌę miĨdzy Ōrod-
kiem obrotu skrzyd�a (Ōrodek zawiasu) i powierzchniĘ s�upa, do ktłrej 
bĨdzie przymocowany si�ownik.

c) - Na :ykresie 3 zapisaę na osi poziomej wartoŌę odnalezionej odle-
gĭołci B i wyznaczyę z tego punktu pionowĘ liniĨ aŤ do przeciĨcia z 
liniĘ z Paļstwa kĘtem maksymalnego otwarcia skrzyd�a (patrz przy-
k�ad na wykresie).

d) - Na :ykresie 3 wyznaczyę liniĨ poziomĘ przechodzĘcĘ przez kaŤdy 
z punktłw przeciĨcia stworzony miĨdzy wyznaczonĘ wczeŌniej pio-
nowĘ liniĘ i liniĘ Paļstwa kĘta maksymalnego otwarcia skrzyd�a.

 NastĨpnie, na pionowej osi odczytaę wszystkie wartoŌci sAt zawarte 
miĨdzy wyznaczonymi poziomymi liniami (patrz przyk�ad na wykresie) 
i wybraę wŌrłd nich jak najmniejszó wartoŌę. WartoŌę ta jest szu-
kanĘ odlegĭołció A.

e) - Na s�upie, przenieŌę wybranĘ odleg�oŌę sAt i wyznaczyę na jej 
wysokoŌci pionowĘ liniĨ (rys. 11). Linia musi siĨ przecinaę z obecnĘ 
juŤ poziomĘ liniĘ; linie te pos�uŤĘ jako odniesienie do mocowania 
si�ownika.

f) - Na koniec, odblokowaę si�ownik odnoszĘc siĨ do rozdzia�u sBloko-
wanie i Odblokowanie rĨczne si�ownikat w sInstrukcji uŤytkowaniat.

05. Okrełliõ procedurć zakoįczenia montaŠu siĭoZnika.

U:AGA, BARDZO :AşNE!

: tej chZili, jeŠeli Z pobliŠu sĭupa znajduje sić łcia-
na, sĭup lub inny staĭy element, Z celu zrozumienia, czy 
element ten bćdzie utrudniaĭ lub nie kompletny obrÐt 
ramienia, naleŠy zmierzyõ odlegĭołõ E (rys. 12), tzn. 
odlegĭołõ mićdzy pionoZó linió Zyznaczonó na sĭupie 
i punktem znajdujócym sić jak najbliŠej przeszkody. 
Tak, Zićc,

- jeŠeli odlegĭołõ E jest Zartołció zaZartó mićdzy 80 
mm (minimum) i 299 mm (maksimum), naleŠy postćpo-
Zaõ zgodnie z proceduró 4.1B. (przeZidujócó skrÐce-
nie ramienia);

- jeŠeli odlegĭołõ E jest Zartołció rÐZnó lub Zićkszó 
od 300 mm, nalezy postćpoZaõ Zedĭug procedury 
4.1A (przeZidujócej standardoZó dĭugołõ ramienia 
(fabrycznó)).

EE

E12
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MONTAş: MONTAş I PODĬòCZANIE CZĆŁCI

UZaga! • :szystkie czynnołci montaŠoZe i poĭó-
czenioZe muszó byõ Zykonane z automatykó 
odĭóczonó od zasilania elektrycznego; jeŠeli jest 
obecny akumulator zapasoZy PR200, naleŠy go 
odĭóczyõ. • NiepraZidĭoZy montaŠ moŠe dopro-
Zadziõ do poZaŠnych obraŠeį osÐb.

–––  KROK 4  –––
MONTAď SI�OWNIKíW
ALTO100C / ALTO100M

4.1A - MONTAş Z RAMIENIEM O STANDARDO:E- 
DĬUGOŁCI

U:AGA! - PoniŠsza procedura jest alternatyZó dla 
procedury 4.1B. : celu zrozumienia, ktÐró procedu-
rć uŠyZaõ, naleŠy sić zapoznaõ ze ZskazÐZkami Z 
paragrafie 3.4.

:AşNE!
NinieMsza procedura przedstaZia montaŠ siĭoZnika ALTO100C. 
Te same instrukcMe oboZiózuMó Z przypadku instalacMi siĭoZnika 
ALTO100M, MeŠeli brama posiada dZa skrzydĭa.

01. PrzymocoZaõ siĭoZnik do sĭupa (rys. 13).
a) - Oprzeę si�ownik na s�upie (*), wyrłwnujĘc ŌrodkowĘ czĨŌę pionowej 

osi z pionowĘ liniĘ wyznaczonĘ uprzednio na s�upie (paragraf 3.4). 
NastĨpnie, wyrłwnaę głrnĘ krawĨdŢ tylnego uchwytu si�ownika z 
poziomĘ liniĘ, wyznaczonĘ uprzednio na s�upie (paragraf 3.4).

 W tej fazie, upewnię siĨ, Ťe si�ownik jest doskonale wypoziomowany: 
niewypoziomowanie si�ownika moŤe byę przyczynĘ nieprawid�owego 
dzia�ania automatyki.

 (*) UZaga! - JeŤeli powierzchnia s�upa posiada szerokoŌę od 80 
do 135 mm, przed kontynuacjĘ montaŤu naleŤy obrłcię o 90° tylny 
uchwyt mocujĘcy si�ownika. PostĨpowaę zgodnie ze wskazłwkami 
na rys. 21.

b) - Wyznaczyę punkty mocowania, nawiercię powierzchniĨ s�upa i w�oŤyę 
ko�ki; nastĨpnie zamocowaę si�ownik przy uŤyciu odpowiednich Ōrub i 
nakrĨtek. UZaga - Łruby nie só zaĭóczone do zestaZu, ponieZaŠ ich 
rodzaM zaleŠy od materiaĭu i grubołci sĭupa, Z ktÐrym bćdó umieszczone.

c) - W celu uzyskania wiĨkszej stabilnoŌci si�ownika, naleŤy wyregulowaę 
tylne nłŤki aŤ do ich oparcia na s�upie. Regulacja ta zostanie wyko-
nana płŢniej, podczas pierwszego wyciĘgania centrali z gniazda 
(paragraf 5.4).

02. PrzymocoZaõ ramić do skrzydĭa (rys. 13).
a) - PrzenieŌę skrzyd�o bramy na pozycjĨ maksymalnego zamkniĨcia, do 

blokady kraļcowej.
b) - Roz�oŤyę ramiĨ i zbliŤyę je do skrzyd�a, opierajĘc na skrzydle uchwyt 

mocujĘcy. NastĨpnie, docisnóõ przy uŠyciu siĭy zakrzyZione 
ramić do skrzydĭa (rys. 13-6a), aŠ do caĭkoZitego rozĭoŠenia 
obu ramion; przyĭoŠyõ siĭć Z miejscu przegubu (kolanko). 
UZaga! - caĭkoZite rozĭoŠenie bćdzie miaĭo miejsce Z chZili 
zablokoZania kolanka Z blokadzie kraįcoZej.

d) - Upewnię siĨ, Ťe ramiĨ si�ownika jest wypoziomowane (rys. 13-6b) i 
zaznaczyę o�łwkiem łrodek otworłw obecnych na uchwycie (rys. 
13-7), w celu umoŤliwienia dok�adnej regulacji zamykania skrzyd�a.

e) - PrzytrzymujĘc uchwyt na styk ze skrzyd�em (na przyk�ad, przy uŤyciu 
zacisku), wykonaę kompletne otwarcie i zamkniĨcie skrzyd�a, aŤ do 
odpowiednich blokad mechanicznych. UZaga! - -eŠeli, podczas 
prÐby, staĭa przeszkoda Z pobliŠu siĭoZnika uniemoŠliZia caĭ-
koZity obrÐt ramienia, naleŠy przerZaõ czynnołci montaŠoZe 
i Zykonaõ procedurć 4.2.

f) - Nawiercię skrzyd�o w wyznaczonych punktach; odczepię uchwyt od 
ramienia i przymocowaę go do skrzyd�a bramy przy uŤyciu odpowied-
nich Ōrub. UZaga - Łruby nie só zaĭóczone do zestaZu, ponieZaŠ ich 
rodzaM zaleŠy od materiaĭu i grubołci skrzydĭa, Z ktÐrym bćdó umiesz-
czone.

g) - Przymocowaę ramiĨ do uchwytu, wk�adajĘc sworzeļ i pierŌcieļ 
zabezpieczajĘcy. :aŠne - Upewnię siĨ, Ťe uchwyt i ramiĨ sĘ idealnie 
wypoziomowane. W razie koniecznoŌci, poluzowaę Ōruby uchwytu i 
wypoziomowaę.

h) - Przymocowaę do pod�oŤa blokady kraļcowe w sposłb stabilny i 

ostateczny w tej samej pozycji ustalonej na poczĘtku paragrafu 3.4.

03. SpraZdziõ dokĭadne domknićcie skrzydĭa.
a) - 9amknĘę ca�kowicie skrzyd�o i upewnię siĨ, Ťe opiera siĨ ono na blo-

kadzie kraļcowej; ponadto, potrzĘsnĘę je rĨkami upewniajĘc siĨ, Ťe 
ramiĨ si�ownika utrzymuje je w odpowiednim po�oŤeniu. JeŤeli tak nie 
jest, naleŤy postĘpię w sposłb opisany poniŤej. W przeciwnym razie, 
przejŌę do kolejnej fazy 04.

 1. wyjĘę ramiĨ z otworem z uchwytu mocujĘcego na skrzydle;
 2. poluzowaę Ōruby uchwytu i przesunĘę uchwyt o kilka milimetrłw w 

kierunku si�ownika;
 3. nastĨpnie, umieŌcię ramiĨ z otworem w uchwycie, zamknĘę skrzy-

d�o i upewnię siĨ, Ťe jest ono wyrłwnane i styka siĨ z blokadĘ kraļ-
cowĘ oraz jest wyrłwnane z drugim skrzyd�em (jeŤeli wystĨpuje). 
UZaga! - W razie koniecznoŌci, powtłrzyę punkt 2 aŤ do uzyskania 
perfekcyjnego zamkniĨcia.

04. PrzymocoZaõ na staĭe uchZyt na skrzydle.
a) - WyjĘę ramiĨ z otworami z uchwytu mocujĘcego (jeŤeli czynnoŌę ta 

nie zosta�a wykonana w fazie 03).
b) - Nawiercię otwory w skrzydle na wysokoŌci otworu na Ōrodku uchwy-

tu i w�oŤyę ŌrubĨ. NastĨpnie, zamocowaę uchwyt na sta�e, dokrĨca-
jĘc trzy Ōruby.

c) - Na zakoļczenie, ponownie przymocowaę ramiĨ z otworami do 
uchwytu, wk�adajĘc sworzeļ i pierŌcieļ zabezpieczajĘcy.

05. ZablokoZaõ rćcznie siĭoZnik
a) - PrzenieŌę skrzyd�o przy uŤyciu rĘk na po�owĨ biegu i zablokowaę 

si�ownik przy uŤyciu odpowiedniego klucza (patrz rozdzia� sBlokowa-
nie i Odblokowanie rĨczne si�ownikat w sInstrukcji obs�ugit). NastĨp-
nie, poruszyę skrzyd�em przy uŤyciu rĘk, przesuwajĘc je o kilka cen-
tymetrłw w kierunku otwarcia.

06. : przypadku bramy dZuskrzydĭoZej.
a) - W przypadku bramy dwuskrzyd�owej, zamontowaę drugi si�ownik, 

powtarzajĘc wszystkie czynnoŌci opisane w paragrafie 3.4 i w niniej-
szym paragrafie.

4.1B - MONTAş Z RAMIENIEM O OGRANICZONE- DĬU-
GOŁCI

U:AGA! - PoniŠsza procedura jest alternatyZó dla 
procedury 4.1A. : celu zrozumienia, ktÐró procedu-
rć uŠyZaõ, naleŠy sić zapoznaõ ze ZskazÐZkami Z 
paragrafie 3.4.

:AşNE!
NinieMsza procedura przedstaZia montaŠ siĭoZnika ALTO100C. 
Te same instrukcMe oboZiózuMó Z przypadku instalacMi siĭoZnika 
ALTO100M, MeŠeli brama posiada dZa skrzydĭa.

01. UstaZiõ noZe maksymalne otZarcie skrzydĭa (maksymalnie 90°).
a) - Nie biorĘc pod uwagĨ maksymalnego otwarcia skrzyd�a ustalone-

go poprzednio (paragraf 3.4), przenieŌę skrzyd�o na nowĘ pozycjĨ 
maksymalnego otwarcia upewniajĘc siĨ, Ťe kót nie przekroczy 90°. 
NastĨpnie, zablokowaę skrzyd�o w tej pozycji przy uŤyciu blokady na 
pod�oŤu, zamocowanej w sposłb tymczasowy.

02. Obliczyõ Zymiar Z celu skrÐcenia ramienia z otZorami.
a) - Na powierzchni s�upa, na ktłrej bĨdzie przymocowany si�ownik, ska-

sowaę wyznaczonĘ wczeŌniej pionowĘ liniĨ (paragraf 3.4).
b) - Na s�upie, zmierzyę odlegĭołõ B (rys. 11), tj. odleg�oŌę miĨdzy Ōrod-

kiem obrotu skrzyd�a (Ōrodek zawiasu) i powierzchniĘ s�upa, do ktłrej 
bĨdzie przymocowany si�ownik.

c) - Na :ykresie 4 wpisaę na osi poziomej wartoŌę odlegĭołci B i 
wyznaczyę z tego punktu pionowĘ liniĨ.

d) - Oprzeę si�ownik o s�up, umieszczajĘc tylny uchwyt (s�uŤĘcy do moco-
wania) jak najbliŠej zaZiasu skrzydĭa, tj. na rÐZni z sĭupem.

e) - UtrzymujĘc si�ownik w tej pozycji, sprawdzię, czy jest on wypoziomo-
wany i, przy uŤyciu o�łwka, wyznaczyę na s�upie pionowĘ liniĨ odpo-
wiadajĘcĘ po�owie pionowej osi uchwytu mocujĘcego. Linia musi siĨ 
przecinaę z obecnĘ juŤ poziomĘ liniĘ; linie te pos�uŤĘ jako odniesienie 
do mocowania si�ownika. NastĨpnie, wyjĘę si�ownik.

f) - Na s�upie, zmierzyę odlegĭołõ A (rys. 11), tj. odleg�oŌę miĨdzy Ōrod-
kiem obrotu skrzyd�a (Ōrodek zawiasu) i wyznaczonĘ pionowĘ liniĘ.

g) - Na :ykresie 4 zapisaę na osi poziomej wartoŌę odnalezionej odle-
gĭołci A i wyznaczyę z tego punktu poziomĘ liniĨ aŤ do przeciĨcia 
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z wyznaczonĘ wczeŌniej pionowĘ liniĘ. PrzeciĨcie obu linii okreŌla 
odlegĭołõ C, tj. odlegĭołõ, jaka musi ZystćpoZaõ mićdzy 
dZoma sZorzniami ramienia z otZorami (rys. 14).

03. PrzymocoZaõ siĭoZnik do sĭupa (rys. 15).
a) - Oprzeę si�ownik na s�upie (*), wyrłwnujĘc ŌrodkowĘ czĨŌę pionowej 

osi z pionowĘ liniĘ wyznaczonĘ na s�upie. NastĨpnie, wyrłwnaę głr-
nĘ krawĨdŢ tylnego uchwytu si�ownika z poziomĘ liniĘ, wyznaczonĘ 
uprzednio na s�upie (paragraf 3.4).

 W tej fazie, upewnię siĨ, Ťe si�ownik jest doskonale wypoziomowany: 
niewypoziomowanie si�ownika moŤe byę przyczynĘ nieprawid�owego 
dzia�ania automatyki.

 (*) UZaga! - JeŤeli powierzchnia s�upa posiada szerokoŌę od 80 do 
135 mm, przed kontynuacjĘ montaŤu naleŤy obrłcię o 90° tylny uchwyt 
mocujĘcy si�ownika. PostĨpowaę zgodnie ze wskazłwkami na rys. 21.

b) - Wyznaczyę punkty mocowania, nawiercię powierzchniĨ s�upa i w�o-
Ťyę ko�ki; nastĨpnie zamocowaę si�ownik przy uŤyciu odpowiednich 
Ōrub i nakrĨtek. UZaga - Łruby nie só zaĭóczone do zestaZu, ponie-

ZaŠ ich rodzaM zaleŠy od materiaĭu i grubołci sĭupa, Z ktÐrym bćdó 
umieszczone.

c) - W celu uzyskania wiĨkszej stabilnoŌci si�ownika, naleŤy wyregulowaę 
tylne nłŤki aŤ do ich oparcia na s�upie. Regulacja ta zostanie wyko-
nana płŢniej, podczas pierwszego wyciĘgania centrali z gniazda 
(paragraf 5.4).

04. Zmniejszyõ dĭugołõ ramienia z otZorami (rys. 16).
a) - OdkrĨcię nakrĨtkĨ ramienia z otworami, wyjĘę blokadĨ i przesunĘę 

dwa sworznie na odleg�oŌę rłwnĘ odleg�oŌciC. Na koniec, ponownie 
przykrĨcię nakrĨtkĨ, ale w sposłb tymczasowy.

05. SpraZdziõ, czy ograniczona dĭugołõ ramienia z otZorami jest 
Zystarczajóca (rys. 17 i 18).

a) - PrzenieŌę skrzyd�o bramy na pozycjĨ maksymalnego zamkniĨcia, do 
blokady kraļcowej.

b) - Roz�oŤyę ramiĨ i zbliŤyę je do skrzyd�a, opierajĘc na skrzydle uchwyt 
mocujĘcy. NastĨpnie, docisnóõ przy uŠyciu siĭy zakrzyZione 
ramić do skrzydĭa (rys. 17-1a), aŠ do caĭkoZitego rozĭoŠenia 
obu ramion; przyĭoŠyõ siĭć Z miejscu przegubu (kolanko). 
UZaga! - caĭkoZite rozĭoŠenie bćdzie miaĭo miejsce Z chZili 
zablokoZania kolanka Z blokadzie kraįcoZej.

c) - Upewnię siĨ, Ťe ramiĨ si�ownika jest wypoziomowane (rys. 17-1b) i 
zaznaczyę o�łwkiem łrodek otworłw obecnych na uchwycie (rys. 
17-2), w celu umoŤliwienia dok�adnej regulacji zamykania skrzyd�a.

d) - NastĨpnie, przymocowaę w sposłb tymczasowy uchwyt do skrzyd�a 
przy uŤyciu zacisku lub taŌmy klejĘcej i przenieŌę skrzyd�o w pozycjĨ 
maksymalnego otwarcia, do blokady kraļcowej na pod�oŤu.

e) - 9e skrzyd�em tej pozycji, wykonaę kontrolĨ przedstawionĘ na rys. 
18-1: napiĘę linkĨ dok�adnie ponad dwoma sworzniami ramienia 
z otworami i przed�uŤyę jĘ aŤ do zawiasu skrzyd�a. JeŤeli w stre-
fie zawiasu, linka znajdzie siĨ miĨdzy zawiasem i s�upem (pozycja 
sBBt na rys. 18-2), naleŠy przedĭuŠyõ o kilka milimetrłw ramiĨ z 
otworami (odleg�oŌę sCt) i powtłrzyę kontrolĨ. NastĨpnie, jeŤeli jest 
to konieczne, powtłrzyę dzia�anie kilka razy, aŤ do ustawienia linki 
miĨdzy strefĘ przejŌcia bramy i zawiasem skrzyd�a (pozycja sAAt na 
rys. 18-2) i aŤ do wyeliminowania uderzenia ramienia o przeszkodĨ 
znajdujĘcĘ siĨ w pobliŤu s�upa.

06. Docióõ ramić z otZorami (rys. 19).
 Po sprawdzeniu prawid�owego funkcjonowania ca�ego ramienia, odciĘę 

niepotrzebnĘ czĨŌę ramienia z otworami w nastĨpujĘcy sposłb.
a) - Wyznaczyę liniĨ na ramieniu z otworami, dok�adnie w pozycji wska-

zanej w fazie 1 na rys. 19. NastĨpnie, wymontowaę ramiĨ z uchwytu 
i odciĘę niepotrzebnĘ czĨŌę ramienia.

b) - W tej chwili, po usuniĨciu ewentualnych nierłwnoŌci, ponownie po�Ę-
czyę czĨŌci ramienia odnoszĘc siĨ do rys. 7.

07. PrzymocoZaõ ramić do skrzydĭa (rys. 20).
a) - Nawiercię skrzyd�o w wyznaczonych punktach; odczepię uchwyt od 

ramienia i przymocowaę go do skrzyd�a bramy przy uŤyciu odpo-
wiednich Ōrub. UZaga - Łruby nie só zaĭóczone do zestaZu, ponie-
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ZaŠ ich rodzaM zaleŠy od materiaĭu i grubołci skrzydĭa, Z ktÐrym bćdó 
umieszczone.

b) - Przymocowaę ramiĨ do uchwytu, wk�adajĘc sworzeļ i pierŌcieļ 
zabezpieczajĘcy. :aŠne - Upewnię siĨ, Ťe uchwyt i ramiĨ sĘ idealnie 
wypoziomowane. W razie koniecznoŌci, poluzowaę Ōruby uchwytu i 
wypoziomowaę.

c) - Przymocowaę do pod�oŤa blokady kraļcowe w sposłb stabilny i 
ostateczny w tej samej pozycji ustalonej na poczĘtku paragrafu 3.4.

08. SpraZdziõ dokĭadne domknićcie skrzydĭa.
a) - 9amknĘę ca�kowicie skrzyd�o i upewnię siĨ, Ťe opiera siĨ ono na blo-

kadzie kraļcowej; ponadto, potrzĘsnĘę je rĨkami upewniajĘc siĨ, Ťe 
ramiĨ si�ownika utrzymuje je w odpowiednim po�oŤeniu. JeŤeli tak nie 
jest, naleŤy postĘpię w sposłb opisany poniŤej. W przeciwnym razie, 
przejŌę do kolejnej fazy 09.

 1. wyjĘę ramiĨ z otworem z uchwytu mocujĘcego na skrzydle;
 2. poluzowaę Ōruby uchwytu i przesunĘę uchwyt o kilka milimetrłw w 

kierunku si�ownika;
 3. nastĨpnie, umieŌcię ramiĨ z otworem w uchwycie, zamknĘę skrzy-

d�o i upewnię siĨ, Ťe jest ono wyrłwnane i styka siĨ z blokadĘ kraļ-
cowĘ oraz jest wyrłwnane z drugim skrzyd�em (jeŤeli wystĨpuje). 
UZaga! - W razie koniecznoŌci, powtłrzyę punkt 2 aŤ do uzyskania 
perfekcyjnego zamkniĨcia.

09. PrzymocoZaõ na staĭe uchZyt na skrzydle.
a) - WyjĘę ramiĨ z otworami z uchwytu mocujĘcego (jeŤeli czynnoŌę ta 

nie zosta�a wykonana w fazie 08).
b) - Nawiercię otwory w skrzydle na wysokoŌci otworu na Ōrodku uchwy-

tu i w�oŤyę ŌrubĨ. NastĨpnie, zamocowaę uchwyt na sta�e, dokrĨca-
jĘc trzy Ōruby.

c) - Na zakoļczenie, ponownie przymocowaę ramiĨ z otworami do 
uchwytu, wk�adajĘc sworzeļ i pierŌcieļ zabezpieczajĘcy.

10. ZablokoZaõ rćcznie siĭoZnik
a) - PrzenieŌę skrzyd�o przy uŤyciu rĘk na po�owĨ biegu i zablokowaę 

si�ownik przy uŤyciu odpowiedniego klucza (patrz rozdzia� sBlokowa-
nie i Odblokowanie rĨczne si�ownikat w sInstrukcji obs�ugit). NastĨp-
nie, poruszyę skrzyd�em przy uŤyciu rĘk, przesuwajĘc je o kilka cen-
tymetrłw w kierunku otwarcia.

11. : przypadku bramy dZuskrzydĭoZej.
a) - W przypadku bramy dwuskrzyd�owej, zamontowaę drugi si�ownik, 

powtarzajĘc wszystkie czynnoŌci opisane w paragrafie 3.4 i w niniej-
szym paragrafie.
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21 U:AGA! - -eŠeli sĭup posiada dĭugołõ Z zakresie od 80 do 135 mm, naleŠy obrÐciõ o 90° tylny uchZyt mocujócy siĭoZnika 
(odniesienie do paragrafłw 4.1A i 4.1B).
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–––  KROK 5  –––
MONTAď I POD�ÅC9ENIE INN8CH UR9ÅD9Eè

Oprłcz si�ownika z centralĘ (ALTO100C), system sALTOt zawiera inne 
urzĘdzenia i urzĘdzenia dodatkowe, ktłre mogĘ byę zamontowane w 
automatyce w kaŤdej chwili. UrzĘdzenia konieczne do wykonania auto-
matyki-podstawy sĘ opisane w Kroku 5; pozosta�e (akumulator zapasowy 
PR200 i zasilanie fotowoltaiczne SOLEKIT) sĘ opisane w rozdziale sInfor-
macje dodatkowet.

5.1 - PODĬòCZENIE SIĬO:NIKA ALTO100M

01. 9djĘę dolnĘ pokrywĨ si�ownika bez centrali w sposłb przedstawiony 
na rys. 22.

02. (w celu wykonania kolejnych faz, patrz rys. 23) Przy uŤyciu ŌrubokrĨ-
ta, odkrĨcię 4 Ōruby wspornika d�awika kablowego i wyjĘę wspornik 
(uZaga! - zachowaę 2 elementy dystansowe).

03. Poluzowaę d�awik i prze�oŤyę poniŤej kabel �ĘczĘcy; pod�Ęczyę 3 
przewody elektryczne do �Ęczłwki zaciskowej zgodnie z symbolami 
na tabliczce; na koniec, dokrĨcię Ōruby d�awika.

04. Regulacja nÐŠek siĭoZnika. Przed wykonaniem kolejnych dzia�aļ, 
naleŤy wyregulowaę wysokoŌę 2 nłŤek obecnych w tylnej czĨŌci 
si�ownika. MuszĘ one dotykaę powierzchni s�upa w celu poprawy sta-
bilnoŌci si�ownika. NastĨpnie, dzia�aę przy uŤyciu klucza imbusowego 
we wnĨtrzu si�ownika, jak wskazano w fazie 7 na rys. 23. UZaga! – 
Nie dokrćcaõ nÐŠek bardziej, niŠ jest to konieczne: Zystarczy, 
Še lekko dotykajó poZierzchni.

05. Na koniec, dociĘę krawĨdŢ wspornika d�awikłw; umieŌcię we w�aŌci-
wej pozycji 2 elementy dystansowe; zamontowaę wspornik d�awikłw 
i zamknĘę si�ownik.

5.2 - ZAMONTO:Aô I PODĬòCZ<ô LAMPĆ OSTRZE-
GA:CZò FL200

 • Lampa musi byõ przymocoZana Z pobliŠu bramy i musi 
byõ Zidoczna. Istnieje moŠliZołõ jej zamontoZania lampy na 
poZierzchni pionoZej lub poziomej. • W celu pod�Ęczenia do zacisku 
Flash nie naleŤy przestrzegaę Ťadnej biegunowoŌci; przeciwnie, w celu 
pod�Ęczenia przewodu ekranowanego anteny naleŤy pod�Ęczyę kabel i 
oplot w sposłb wskazany na rys. 25(06) i rys. 26.

Wybraę najbardziej odpowiedniĘ pozycjĨ, w ktłrej zamontowaę lampĨ 
ostrzegawczĘ: naleŤy jĘ umieŌcię w pobliŤu bramy i musi byę ona �atwo 
dostrzegalna. Istnieje moŤliwoŌę jej zamontowania lampy na powierzchni 
pionowej lub poziomej.

W celu uzyskania informacji na temat procedury montaŤu, patrz rys. 25.

5.3 - ZAMONTO:Aô I PODĬòCZ<ô PARĆ FOTOKOM°-
REK PH200

UZaga: wszystkie czynnoŌci montaŤowe naleŤy wykonywaę przy od�Ę-
czonym zasilaniu.

 •  umiełciõ kaŠdó pojedynczó fotokomÐrkć na Zysokołci 40/60 
cm od podĭoŠa • umiełciõ je po przeciZnych stronach chronionej 
strefy • umiełciõ je jak najbliŠej bramy (maksymalna odlegĭołõ = 
15 cm) • Z punkcie mocoZania musi byõ obecna rura do przeĭo-
Šenia kabli • skieroZaõ nadajnik TX Z kierunku centralnej strefy 
nadajnika RX (dopuszczalne odchylenie: maksymalnie 5°)

01. 9djĘę szkie�ko przednie (faza 01 - rys. 24)

02. WyjĘę głrnĘ obudowĨ i nastĨpnie wewnĨtrznĘ obudowĨ fotokomłr-
ki (faza 02 - rys. 24)

03. Nawiercię dolnĘ obudowĨ w punkcie przeznaczonym na prze�oŤenie 
kabli (faza 03 - rys. 24)

04. - UmieŌcię dolnĘ obudowĨ w punkcie, do ktłrego dochodzi rura do 
przeprowadzenia kabli elektrycznych i zaznaczyę punkty nawiercania 
(faza 04 - rys. 24)

 - Nawiercię otwory w Ōcianie przy pomocy wiertarki udarowej i wiert�a 
o Ōrednicy 5 mm. W�oŤyę w otwory ko�ki o wielkoŌci 5 mm (faza 04 - 
rys. 24)

 - Prze�oŤyę kable elektryczne przez przygotowane otwory i przymo-
cowaę dolnĘ obudowĨ za pomocĘ Ōrub (faza 04 - rys. 24)

05. - Po�Ęczyę kabel elektryczny do zaciskłw TX i RX, ktłre naleŤy po�Ę-
czyę miĨdzy sobĘ rłwnolegle i, na koniec, po�Ęczyę je do zacisku 
obecnego na centrali (rys. 26). Nie jest konieczne przestrzeganie 
Ťadnej biegunowoŌci.

 - U�oŤyę w odpowiednim porzĘdku obudowĨ wewnĨtrznĘ, nastĨp-
nie obudowĨ głrnĘ do zamocowania za pomocĘ dwłch Ōrub i na 
koniec w�oŤyę pokrywĨ i wykonaę lekki nacisk w celu zamkniĨcia 
(faza 05 - rys. 24).

b

ca

b

ca

1 222

5.4 - PODĬòCZENIE URZòDZEĮ DO ZACISK°: CEN-
TRALI STERU-òCE-

01. WyjĘę centralĨ z gniazda, odnoszĘc siĨ do wskazłwek w paragrafie 
A.1 (rozdzia� sInformacje dodatkowet).

02. Regulacja nÐŠek siĭoZnika. Przed wykonaniem kolejnych dzia�aļ, 
naleŤy wyregulowaę wysokoŌę 2 nłŤek obecnych w tylnej czĨŌci 
si�ownika. MuszĘ one dotykaę powierzchni s�upa w celu poprawy sta-
bilnoŌci si�ownika. NastĨpnie, dzia�aę przy uŤyciu klucza imbusowego 
we wnĨtrzu si�ownika, jak wskazano w fazie 7 na rys. 23. UZaga! – 
Nie dokrćcaõ nÐŠek bardziej, niŠ jest to konieczne: Zystarczy, 
Še lekko dotykajó poZierzchni.

03. Przedziurawię gumĨ wymaganych d�awikłw w celu prze�oŤenia kabli 
po�Ęczeniowych.

04. Pod�Ęczyę nowe z�Ęcze silnika do centrali (uZaga, zwrłcię uwagĨ 
na biegunowoŌę: moŤna to wykonaę wy�Ęcznie w jednym kierunku) i 
w�oŤyę centralĨ do gniazda.

05. NastĨpnie, zamontowaę wspornik d�awikłw, mocujĘc go przy uŤyciu 
4 Ōrub. UZaga! – W celu uniemoŤliwienia przedostawania siĨ insek-
tłw do wnĨtrza si�ownika, naleŤy zabezpieczyę wszystkie otwory.

06. Na koniec, zdjĘę os�onĨ kabli i pod�Ęczyę kaŤdy kabel do odpowied-
niego zacisku, odnoszĘc siĨ do rys. 26 i poniŤszych ostrzeŤeļ.

 • 9aleca siĨ wyjĨcie zaciskłw z centrali, wykonanie po�Ęczeļ i 
umieszczenie zaciskłw w odpowiednich gniazdach.

 • 9aleca siĨ po�Ęczenie kabla anteny i kabla wychodzĘcego z silni-
ka bez centrali przestrzegajĘc biegunowoŌci wskazanych na rys. 26. 
Wszystkie inne po�Ęczenia mogĘ byę wykonane w dowolny sposłb, 
bez koniecznoŌci przestrzegania biegunowoŌci.

 • 9aleca siĨ pod�Ęczenie do zacisku sBUSt centrali wszystkich urzĘ-
dzeļ kompatybilnych z technologiĘ sECSBust (w celu uzyskania 
dodatkowych informacji na temat technologii, patrz paragraf 3.3.3).
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23 Podĭóczenie siĭoZnika ALTO100M (patrz paragraf 5.1).
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MontaŠ i podĭóczenie lampy ostrzegaZczej FL200 (patrz rozdzia� 5.2).

Ø = 6 mm

x4

05. B

Ø = 6 mm

x4

05. A

2

1

01. 02. 03. 04.

(aerial)(flash)

2

1

06. 07. 08. 09.

24
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bezpiecznik

zĭócze sil-
nika

zĭócze do akumulatora PR200 / 
zasilanie fotoZoltaiczne SOLEKIT

JA -B

Dioda LED BUS

Dioda
LED SbS

Dioda LED STOP

Dioda LED P1

Dioda LED P2

Dioda LED P3

27

25

1

Led SAFE

3

2

4

Ø < 5 mm

01.

04.

02. 03.

05.

MontaŠ i podĭóczenie pary fotokomÐrek PH200 (patrz rozdzia� 5.3).

ALTO100C

FL200 PH200

ALTO100M

NCNO

M M

MM

FLASH BUS STOP SbS

ALTO100C

ALTO100M

FLASH

26
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ZASILANIE CENTRALI I PROGRAMO:ANIE

–––  KROK 7  –––
PROGRAMOWANIE PODSTAWOWE CENTRALI

7.1 - :CZ<T<:ANIE PODĬòCZON<CH URZòDZEĮ

Po wykonaniu kontroli poczĘtkowych opisanych w Kroku 6, naleŤy wczy-
taę do centrali urzĘdzenia pod�Ęczone do jej zaciskłw sBUSt i sSTOPt. 
PoniŤsza procedura umoŤliwia centrali wczytanie jednego lub kilku pod�Ę-
czonych urzĘdzeļ i przypisanie im osobistego i jednoznacznego adresu.

01. Na centrali, przytrzymaę wciŌniĨty przycisk P2 aŤ zacznie szybko 
migaę dioda LED P2; nastĨpnie zwolnię przycisk.

02. Odczekaę kilka sekund w celu wczytania przez centralĨ wszystkich 
pod�Ęczonych urzĘdzeļ. Wczytywanie koļczy siĨ, gdy dioda LED 
STOP pozostaje zaŌwiecona i gaŌnie dioda LED P2. UZaga! – JeŤeli 
dioda LED P2 nadal miga, oznacza to wystĘpienie b�Ĩdu; w tym przy-
padku naleŤy przeczytaę paragraf D - sRozwiĘzywanie problemłwt.

UZaga! – JeŤeli w przysz�oŌci zostanie pod�Ęczone do centrali nowe 
urzĘdzenie (na przyk�ad, nowa para fotokomłrek) lub urzĘdzenie zostanie 
usuniĨte, konieczne bĨdzie powtłrzenie tej procedury.

–––  KROK 6  –––
PIERWS9E W�ÅC9ENIE I KONTROLA PO�ÅC9Eè

6.1 - PODĬòCZ<ô CENTRALĆ DO ZASILANIA ELEK-
TR<CZNEGO

Po zamontowaniu i pod�Ęczeniu wszystkich przewidzianych urzĘdzeļ, 
naleŤy w�oŤyę wtyczkĨ kabla zasilajĘcego do gniazda elektrycznego. W 
tej fazie, jeŤeli gniazdo znajduje siĨ daleko od automatyki, moŤliwe jest 
uŤycie przed�uŤacza. :AşNE – Do�Ęczony kabel moŤe byę uŤyty do 
wynczasowego pod�Ęczenia centrali do sieci elektrycznej w celu wyko-
nania programowania i prłb funkcjonowania. W celu dokonania odbioru 
technicznego i przekazania automatyki do eksploatacji naleŤy pod�Ęczyę 
w spoŌłb sta�y centralĨ do sieci elektrycznej, wykonujĘc specjalnĘ liniĨ 
zasilania, zawierajĘcĘ rłwnieŤ urzĘdzenie od�ĘczajĘce automatykĨ od 
zasilania. W celu wykonania tych dzia�aļ, naleŤy przeczytaę paragraf 8.1.

6.2 - ZIDENT<FIKO:Aô PRZ<CISKI I DIOD< LED NA 
CENTRALI STERU-òCE-

PoczynajĘc od kolejnego rozdzia�u, w instrukcji bĨdĘ cytowane przyciski, 
diody LED i z�Ęcza obecne w centrali. W celu ich identyfikacji, patrz rys. 
27, na poprzedniej stronie.

6.3 - SPRA:DZIô POĬòCZENIA ELEKTR<CZNE PO 
PIER:SZ<M URUCHOMIENIU

U:AGA! – :szystkie kolejne czynnołci opisane 
Z instrukcji muszó byõ Zykonane na obZodach 
elektrycznych pod napićciem i maneZry mogó 
byõ niebezpieczne! : zZiózku z tym, naleŠy 
zachoZaõ ostroŠnołõ.

Po pod�Ęczeniu zasilania do centrali sterujĘcej, naleŤy przeprowadzię 
nastĨpujĘce kontrole:

01. Na cenytali: sprawdzię, czy dioda LED sBUSt miga w sposłb prawi-
d�owy (1 migniĨcie na sekundĨ).

02. Na dwłch fotokomłrkach (nadajnika i odbiornika): sprawdzię, czy 
miga dioda LED sSAFEt (rys. 28) (nie jest waŤny rodzaj migania, waŤ-
ne, by dioda nie by�a zawsze zaŌwiecona lub zawsze zgaszona).

JeŤeli te kontrole nie dadzĘ pozytywnego wyniku, zaleca siĨ od�Ęczyę 
zasilanie od centrali i sprawdzię pod�Ęczenie kabli. W tych przypadkach 
zaleca siĨ rłwnieŤ przeczytanie paragrafłw D i E (sRozwiĘzywanie proble-
młwt i sDiagnostyka i sygnalizacjet) w rozdziale sInformacje dodatkowet.

M2 M1

M2 M1

M1 M2

M1 M2

M2 M1

M1 M2

M2

M2

JA JB

JA JB

JA JB

JA JB

JA JB

JA JB

JA JB

JA JB

skrzyd�o znajdujĘce siĨ powyŤej

silnik z centralĘ

skrzyd�o znajdujĘce siĨ powyŤej

silnik z centralĘ

skrzyd�o znajdujĘce siĨ powyŤej

silnik z centralĘ

silnik z centralĘ

silnik z centralĘ

silnik z centralĘ

silnik z centralĘ

skrzyd�o znajdujĘce siĨ powyŤej

silnik z centralĘ

Tabela 3

Led SAFE

28
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7.2 - :CZ<T<:ANIE MAKS<MALNEGO KòTA OT:ARCIA 
SKRZ<DEĬ

Po wczytaniu urzĘdzeļ naleŤy wczytaę do centrali kĘt maksymalnego 
otwarcia skrzyde�, poczynajĘc od blokady kraļcowej w pozycji zamkniĨ-
cia. NastĨpnie, naleŤy postĨpowaę w nastĨpujĘcy sposłb.

01. W Tabeli 3 odnaleŢę schemat przedstawiajĘcy takĘ samĘ pozycjĨ 
skrzyd�a znajdujĘcego siĨ powyŤej i si�ownika z centralĘ obecne w 
instalacji (na schemacie oba szczegł�y posiadajĘ kolor czarny).

02. W centrali, umieŌcię mostki elektryczne JA i -B, w pozycji wskazanej 
z boku schematu okreŌlonego w Tabeli 3.

03. Odblokowaę si�owniki przy uŤyciu odpowiednich kluczy (patrz rozdzia� 
sBlokowanie i Odblokowanie rĨczne si�ownikat) i przenieŌę skrzyd�a 
na po�owĨ biegu; nastĨpnie, ponownie zablokowaę si�owniki.

04. Na centrali, przytrzymaę wciŌniĨty przycisk P3 aŤ zacznie szybko 
migaę dioda LED P3; nastĨpnie zwolnię przycisk.

05. Odczekaę, aŤ centrala wykona samodzielnie ustalonĘ sekwencjĨ 
manewrłw i dzia�aę wy�Ęcznie w przypadku niezgodnoŌci.

 Sekwencja manewrłw:
 1) zamkniĨcie silnika M1 do zatrzymania mechanicznego; 2) zamkniĨ-

cie silnika M2 do zatrzymania mechanicznego; 3) otwarcie silnika M2 
i silnika M1 do zatrzymania mechanicznego podczas otwarcia; 4) ca�-
kowite zamkniĨcie M1 i M2. Uwaga!

 Przypadki niezgodnoŌci:
 A) JeŤeli pierwszym manewrem jednego lub obu skrzyde� nie jest 

zamkniĨcie, nacisnĘę przycisk P3 w celu zatrzymania fazy wczytywa-
nia i sprawdzenia pozycji mostkłw elektrycznych JA i -B, odnoszĘc 
siĨ do Tabeli 3.

 A) JeŤeli pierwszym silnikiem przesuwajĘcym siĨ w kierunku zamkniĨ-
cia nie jest M1, nacisnĘę przycisk P3 w celu zatrzymania fazy wczy-
tywania i sprawdzenia pozycji mostkłw elektrycznych JA i -B, odno-
szĘc siĨ do Tabeli 3.

 C) JeŤeli w fazie wczytywania zadzia�a jedno z urzĘdzeļ zabezpie-
czajĘcych (fotokomłrki, naciŌniĨcie na przycisk P3, itp.), wczytywanie 
zostanie natychmiast przerwane i bĨdzie konieczne jego powtłrzenie 
od fazy 04.

06. Po zakoļczeniu manewrłw, nastĨpuje zgaszenie diody LED P3 infor-
mujĘc o wczytaniu kĘta maksymalnego otwarcia skrzyde�. UZaga! 
– JeŤeli dioda LED nadal miga, oznacza to wystĘpienie b�Ĩdu; w tym 
przypadku naleŤy przeczytaę paragraf D - sRozwiĘzywanie proble-
młwt.

OstrzeŠenie – JeŤeli w przysz�oŌci jedna lub kilka blokad kraļcowych 
podczas otwierania zostanie przesuniĨta, konieczne bĨdzie ponowne 
wykonanie ca�ej procedury wczytywania.

7.3 - REGULAC-A PARAMETR°: FUNKC-ONO:ANIA

7.3.1 - ProgramoZanie prćdkołci ruchu skr]ydĭa
PrĨdkoŌę skrzyd�a w ruchu podczas otwierania lub zamykania moŤe byę 
ustawiona, wybierajĘc jednĘ z dwłch opcji: prĨdkoŌę swolnot lub prĨd-
koŌę sszybkot.
W celu zaprogramowania ŤĘdanej opcji, nacisnĘę na krłtko przycisk P2 
i, sprawdzię stan diody LED P2: jeŤeli dioda LED zgaŌnie, oznacza to, 
ze zosta�a ustawiona opcja prĨdkoŌci swolnot, jeŤeli natomiast nastĘpi 
zaŌwiecenie siĨ diody LED, oznacza to, Ťe zosta�a ustawiona opcja prĨd-
koŌę sszybkot. W celu przejŌcia z jednej opcji na drugĘ, naleŤy ponownie 
nacisnĘę przycisk P2.

OSTRZEşENIE – JeŤeli skrzyd�o jest d�uŤsze od 1,20 m, ciĨŤsze od 100 
kg i si�ownik jest zainstalowany z ruchomym ramieniem, zaleca siĨ usta-
wienie opcji prĨdkoŌci swolnot. Opcja prĨdkoŌci sszybkot moŤe byę usta-
wiona wy�Ęcznie z mniejszĘ d�ugoŌciĘ i masĘ.

7.3.2 - =aprogramoZaõ ecykl roboc]yr, c]yli ]achoZanie auto-
matyki po maneZr]e otZarcia

Po manewrze otwarcia zleconym przez uŤytkownika, automatyka przygo-
towuje siĨ do manewru zamkniĨcia w zaleŤnoŌci od opcji zaprogramowa-
nej dla tego parametru. DostĨpne sĘ dwie opcje: scykl pł�automatycznyt 
lub scykl automatycznyt

• Cykl pÐĭautomatyczny: (ustawienia fabryczne) po zleceniu przez uŤyt-
kownika manewru otwarcia, skrzyd�a pozostajĘ otwarte przez pewien 
okres czasuaŤ do zlecenia przez uŤytkownika manewru zamkniĨcia 
(funkcjonowanie pł�automatyczne).

• Cykl automatyczny: po zleceniu przez uŤytkownika manewru otwar-
cia, skrzyd�a pozostajĘ otwarte przez pewien okres czasu i nastĨpnie 
zostanĘ automatycznie zamkniĨte przez centralĨ (funkcjonowanie auto-
matyczne). W celu dokonania zmian czasłw przerwy, naleŤy przeczytaę 
paragraf B i paragrafy podrzĨdne.

W celu zaprogramowania cyklu roboczego, naleŤy nacisnĘę na krłtko 
przycisk P3 i sprawdzię stan diody LED P3: jeŤeli jest ona zgaszona, usta-
wiony jest scykl pł�automatycznyt; jeŤeli dioda siĨ Ōwieci, ustawiony jest 

scykl automatycznyt.  W celu przejŌcia z jednej opcji na drugĘ, naleŤy 
ponownie nacisnĘę przycisk P3.

7.4 - KONTROLA FUNKC-ONO:ANIA NADA-NIK°: 
RADIO:<CH

Centrala zawiera odbiornik radiowy, wspł�pracujĘcy z nadajnikami 
ECCO5 (rłŤne modele). Dostarczone nadajniki nie sĘ wczytane; wiĨc, 
wstĨpnie, naleŤy dokonaę wczytania PIERWS98 nadajnik (Trybie 1), sto-
sujĘc procedurĨ C.2.

W niniejszej instrukcji, przyciski nadajnika zosta�y oznaczone skrłtami T1, 
T2, T3, T4, T5 (patrz rys. 29). Przycisk T5 nie jest wykorzystywany w tym 
zastosowaniu.

[A] Led

T5

T2

T4T3

T1

29

W celu sprawdzenia funkcjonowania nadajnika, naleŤy nacisnĘę przycisk 
i, w tej samej chwili, upewnię siĨ, Ťe miga dioda LED [A] nadajnika i Ťe 
automatyka wykona polecenie przewidziane dla tego przycisku.
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ODBI°R I PRZEKAZANIE AUTOMAT<KI DO EKSPLOATAC-I

U:AGA! – :szystkie dziaĭania opisane Z rozdziaĭach 
8, 9, 10 mogó byõ ŞrÐdĭem zagroŠenia. : zZiózku 
z tym, muszó byõ one Zykonane Zyĭócznie przez 
ZykZalifikoZany i dołZiadczony personel, zgodnie 
z niniejszó instrukcjó i zasadami bezpieczeįstZa 
oboZiózujócymi na terytorium uŠytkoZnika.

–––  KROK 8  –––
W8KONANIE LINII ELEKTR8C9NEJ DO STA�EGO 9ASILANIA

Po zakoļczeniu programowania, przed wykonaniem prłby odbiorczej i 
przekazaniem do eksploatacji, naleŤy pod�Ęczyę w sposłb sta�y auto-
matykĨ do sieci elektrycznej przy uŤyciu specjalnej linii elektrycznej z 
urzĘdzeniem od�ĘczajĘcym.

8.1 - PODĬòCZ<ô AUTOMAT<KĆ NA STAĬE DO SIECI 
ELEKTR<CZNE-

U:AGA! – NiepraZidĭoZo Zykonane podĭóczenie moŠe poZodo-
Zaõ uszkodzenia lub sytuacje niebezpieczne; naleŠy Zićc skru-
pulatnie przestrzegaõ podĭóczeį zalecanych Z niniejszym para-
grafie.

8.1.1 - :ymieniõ kabel ]asilajócy
01. :yjóõ zasilacz
 W celu wykonania dzia�aļ, przeczytaę wskazłwki w paragrafie A.2 

(rozdzia� sInformacje dodatkowet), od�ĘczajĘc wy�Ęcznie przewody-
fazy i neutralny (niej est konieczne od�Ęczenie przewodu uziemienia i 
przewodu z 5 Ťy�ami).

02. WyjĘę z komory zasilacza ŌrubĨ blokujĘcĘ pĨtlĨ przewodu uziemienia 
(rys. 30).

03. :yjóõ centralć sterujócó
 W celu wykonania dzia�aļ, przeczytaę wskazłwki w paragrafie A.1 

(rozdzia� sInformacje dodatkowet).
04. :ymieniõ kabel
 Poluzowaę Ōruby d�awika kablowego; wysunĘę kabel zasilajĘcy (stan-

dardowy) i w�oŤyę nowy kabel (w celu uzyskania informacji na temat 
charakterystyki kabla, patrz paragraf 3.3.4).

05. 9djĘę os�onĨ kabla na d�ugoŌci oko�o 80 mm i na przewłd fazy i neu-
tralnym, na�oŤyę os�onĨ pobranĘ ze starego kabla zasilajĘcego.

06. Pod�Ęczyę przewody fazy i neutralny do �Ęczłwki zaciskowej zasila-
cza zgodnie ze wskazłwkami na tabliczce.

07. Na przewłd uziemienia na�oŤyę zacisk przewodu bez izolacji, z pĨtlĘ 
o Ōrednicy 6 mm.

08. W komorze zasilacza przymocowaę przy uŤyciu jednej Ōruby dwie 
pĨtle odnoszĘce siĨ do przewodłw uziemienia (rys. 30 – UZaga! 
- 9wrłcię zaciski przewodu w kierunku otworu, z ktłrego wychodzi 
kabel zasilajĘcy).

09. Lekko pociĘgnĘę w dł� kabel zasilajĘcy, pozostawiajĘc odcinek 
wystarczajĘcy do obrłcenia i zamkniĨcia zasilacza.

10. NastĨpnie, umieŌcię uszczelki w odpowiednim gnieŢdzie i zamknĘę 
pokrywĨ zasilacza przy uŤyciu wszystkich Ōrub (uZaga! - Brak 
uszczelki lub Ōruby moŤe zak�łcię pracĨ wewnĨtrznych czĨŌci elek-
tronicznych).

11. UmieŌcię os�onĨ w głrnej czĨŌci silnika.

12. Na koniec, dokrĨcię Ōruby d�awika, w�oŤyę centralĨ sterujĘcĘ do 
gniazda, zamontowaę wspornik d�awika i ponownie umieŌcię dolnĘ 
pokrywĨ si�ownika.

8.1.2 - =ainstaloZaõ ur]ód]enia ]abe]piec]ajóce na linii elektryc]-
nej 
Na elektrycznej linii zasilania naleŤy zainstalowaę urzĘdzenie chroniĘce 
przed zwarciem i zapewniajĘce ca�kowite od�Ęczenie automatyki od sieci 
elektrycznej (urzĘdzenia nie sĘ dostarczane w zestawie).
W szczegłlnoŌci, w urzĘdzeniu od�ĘczajĘcym powinny siĨ znajdowaę 
styki oddalone od siebie w stanie otwarcia na takĘ odleg�oŌę, ktłra umoŤ-
liwi ca�kowite od�Ęczenie w warunkach okreŌlonych przez III kategoriĨ 
przepiĨciowĘ, zgodnie z zasadami montaŤu.
W razie potrzeby, urzĘdzenie to zapewnia szybkie i bezpieczne od�Ęcze-
nie zasilania, dlatego naleŤy je ustawię w miejscu widocznym z miejsca 
montaŤu automatyki. JeŤeli natomiast urzĘdzenie to umieszczone jest w 
niewidocznym miejscu, naleŤy wyposaŤyę je w system blokujĘcy ewen-
tualne, przypadkowe lub samowolne ponowne pod�Ęczenie zasilania, w 
celu wyeliminowania wszelkich zagroŤeļ.

–––  KROK 9  –––
ODBIíR I PR9EKA9ANIE AUTOMAT8KI DO EKSPLOATACJI

Odbiłr i przekazanie do eksploatacji to najwaŤniejsze fazy podczas 
realizacji automatyki, poniewaŤ muszĘ one zapewnię maksymalne bez-
pieczeļstwo instalacji. OpisanĘ procedurĨ odbioru moŤna rłwnieŤ prze-
prowadzaę okresowo, w celu skontrolowania stanu urzĘdzeļ, z ktłrych 
sk�ada siĨ automatyka.
Fazy prÐb odbiorczych i przekazania automatyki do eksploatacji 
muszó byõ Zykonane przez ZykZalifikoZany i dołZiadczony per-
sonel, ktÐry musi okrełliõ Zszystkie konieczne prÐby majóce na 
celu kontrolć rozZiózaį zastosoZanych Z odniesieniu do obec-
nych zagroŠeį i spraZdziõ przestrzeganie przepisÐZ praZnych, 
norm i rozporzódzeį. : szczegÐlnołci, naleŠy spraZdziõ prze-
strzeganie Zymagaį normy EN 12445 okrełlajócej metody prÐb 
podczas kontroli automatyki do bram.

9.1 - PR°BA ODBIORCZA

01. Upewnię siĨ, Ťe sĘ ŌciŌle przestrzegane zalecenia i ostrzeŤenia 
zamieszczone w Kroku 1.

02. WykorzystujĘc lub nadajnik radiowy, wykonaę prłby zamkniĨcia i 
otwarcia bramy oraz sprawdzię, czy ruch jest zgodny z przewidzia-
nym. 9aleca siĨ kilkakrotne wykonanie prłb, sprawdzajĘc p�ynnoŌę 
przesuwu bramy, a takŤe obecnoŌę ewentualnych wad w montaŤu 
lub regulacji oraz obecnoŌci ewentualnych punktłw tarcia.

03. Sprawdzię prawid�owe funkcjonowanie wszystkich urzĘdzeļ zabez-
pieczajĘcych obecnych w instalacji (fotokomłrki, listwy krawĨdzio-
we, itp.), umoŤliwiajĘc ich pojedyncze dzia�anie podczas manewru 
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otwarcia i/lub zamkniĨcia. W szczegłlnoŌci, za kaŤdym razem, gdy 
zadzia�a ktłreŌ urzĘdzenie, naleŤy sprawdzię na centrali, czy dioda 
LED sBUSt wykona d�uŤsze migniĨcie, jako potwierdzenie, Ťe centra-
la rozpozna�a zdarzenie.

04. Sprawdzię prawid�owe dzia�anie fotokomłrek i, w szczegłlnoŌci, czy 
nie wystĨpujĘ interferencje z innymi urzĘdzeniami, przesuwajĘc miĨ-
dzy nimi cylinder (Ōrednica 5 cm; d�ugoŌę 30 cm) przerywajĘcy komu-
nikacjĨ optycznĘ (rys. 31). PrzesunĘę cylinder najpierw w pobliŤu 
fotokomłrki nadajnika, nastĨpnie w pobliŤu odbiornika i, na koniec, 
na Ōrodku. Sprawdzię, czy urzĘdzenie zadzia�a we wszystkich przy-
padkach, przechodzĘc ze stanu aktywnego w stan alarmowy i vice 
versa i czy wykona czynnoŌę przewidzianĘ w centrali: np.: podczas 
manewru zamkniĨcia musi spowodowaę odwrłcenie ruchu.

05. Dokonaę pomiaru si�y uderzenia zgodnie z normĘ EN 12445 i, w razie 
koniecznoŌci, jeŤeli kontrola ssi�y silnikat jest uŤywana jako pomoc 
dla systemu w celu ograniczenia si�y uderzenia, sprłbowaę dokonaę 
regulacji dajĘcej najlepsze wyniki.

9.2 - PRZEKAZANIE DO EKSPLOATAC-I

Przekazanie do eksploatacji moŠe byõ Zykonane Zyĭócznie po 
Zykonaniu z pozytyZnym Zynikiem Zszystkich faz prÐb odbior-
czych. Nie dopuszcza sić czćłcioZego przekazania do eksploata-
cji lub rozruchu Z sytuacjach eproZizorycznych”.

01. NaleŤy opracowaę dokumentacjĨ technicznĘ automatyki, zawierajĘcĘ 
przynajmniej: rysunek ca�oŌciowy (patrz przyk�ad na rys. 4), schemat 
po�Ęczeļ elektrycznych (patrz przyk�ad na rys. 26), analizĨ ryzyka i 
odpowiednie, zastosowane rozwiĘzania, deklaracjĨ zgodnoŌci pro-
ducenta wszystkich stosowanych urzĘdzeļ (uŤyę za�Ęcznika 1).

02. UmieŌcię na bramie tabliczkĨ zawierajĘcĘ co najmniej poniŤsze dane: 
rodzaj automatyki, nazwĨ i adres producenta (odpowiedzialnego za 
sprzekazanie do eksploatacjit), numer seryjny, rok produkcji oraz 
oznaczenie sCEt.

03. Przymocowaę na sta�e na bramie tabliczkĨ znajdujĘcĘ siĨ w zestawie, 
dotyczĘcĘ dzia�aļ rĨcznego odblokowania i zablokowania si�ownika.

04. Wype�nię i przekazaę w�aŌcicielowi automatyki deklaracjĨ zgodnoŌci 
CE (uŤyę za�Ęcznika 2).

05. Wykonaę i przekazaę w�aŌcicielowi automatyki instrukcjĨ uŤytkowni-
ka; w tym celu moŤliwe jest uŤycie, jako przyk�adu rłwnieŤ za�Ęcznika 
3 sInstrukcja uŤytkownikat.

06. Wype�nię i dostarczyę w�aŌcicielowi automatyki harmonogram kon-
serwacji (zawierajĘcy wytyczne do konserwacji wszystkich urzĘdzeļ 
wchodzĘcych w sk�ad automatyki).

07. Przed wprowadzeniem automatyki do uŤytku poinformowaę odpo-
wiednio w�aŌciciela na temat zagroŤeļ i wystĨpujĘcych ryzyk resztko-
wych.

–––  KROK 10  –––
KONSERWACJA I UT8LI9ACJA

10.1 - KONSER:AC-A OKRESO:A

Czynnołci konserZacyjne muszó byõ ZykonyZane łciłle Zedĭug 
zasad bezpieczeįstZa opisanych Z niniejszej instrukcji oraz Z 
zgodzie z oboZiózujócymi przepisami i normami.
UrzĘdzenia systemu sALTOt nie wymagajĘ szczegłlnej konserwacji; w 
kaŤdym razie, okresowa kontrola  umoŤliwia utrzymanie wydajnoŌci insta-
lacji i prawid�owe funkcjonowanie zainstalowanych systemłw bezpie-
czeļstwa. W zwiĘzku z tym, zaleca siĨ sprawdzanie przynajmniej raz na 
szeŌę miesiĨcy, doskona�ej sprawnoŌci kaŤdego urzĘdzenia, wykonujĘc 
prłby i kontrole opisane w paragrafie 10.1 i w paragrafie sKonserwacja 
do wykonania przez uŤytkownikat (za�Ęcznik 3 - Instrukcja uŤytkownika).
W przypadku wystĨpowania innych urzĘdzeļ, naleŤy przestrzegaę planu 
konserwacji przedstawionego w odpowiednich instrukcjach obs�ugi.

10.2 - UT<LIZAC-A URZòDZEĮ

Niniejszy produkt stanoZi integralnó czćłõ systemu automatyki, 
naleŠy go zatem utylizoZaõ razem z nió.
Tak, jak w przypadku instalacji, rłwnieŤ po up�ywie okresu uŤytkowania 
tego produktu czynnoŌci demontaŤowe powinien wykonywaę wykwalifi-
kowany personel.
UrzĘdzenie sk�ada siĨ z rłŤnego rodzaju materia�łw: niektłre z nich mogĘ 
zostaę poddane recyklingowi, inne powinny zostaę poddane utylizacji. 
NaleŤy we w�asnym zakresie zapoznaę siĨ z informacjami na temat recy-
klingu i utylizacji, przewidzianymi w lokalnie obowiĘzujĘcych przepisach 
dla danej kategorii produktu.

UZaga! – niektłre elementy produktu mogĘ zawieraę substancje szko-
dliwe lub niebezpieczne, ktłre pozostawione w Ōrodowisku mog�yby 
zaszkodzię Ōrodowisku lub zdrowiu ludzkiemu.

Jak wskazuje symbol obok, zabrania siĨ wyrzucania niniej-
szego produktu razem z odpadami domowymi. W celu 
usuniĨcia produktu naleŤy zatem przeprowadzię zgodnie 
z lokalnie obowiĘzujĘcymi przepisami szbiłrkĨ selektywnĘt 
lub zwrłcię produkt do sprzedawcy w chwili zakupu nowe-
go, rłwnowaŤnego produktu.

UZaga! – lokalne przepisy mogĘ przewidywaę powaŤne sankcje w przy-
padku samodzielnej likwidacji tego produktu.
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INFORMAC-E DODATKO:E

A - INNE CZ<NNOŁCI DOT<CZòCE MON-
TAşU I POĬòCZEĮ

Niektłre czynnoŌci instalacyjne i/lub po�Ęczeniowe wymagajĘ wyjĨcie 
centrali i/lub zasilacza.

WyjĨcie centrali jest konieczne, gdy trzeba:
• wymienię centralĨ (paragraf A.1);
• wymienię kabel zasilajĘcy (paragraf 8.1.1);
• pod�Ęczyę zasilanie fotowoltaiczne SOLEKIT (paragraf A.5);
• wyregulowaę wysokoŌę nłŤek si�ownika (paragraf 5.4);
• w�oŤyę i pod�Ęczyę akumulator PR200 (paragraf A.4).

WyjĨcie zasilacza jest konieczne, gdy trzeba:
• wymienię zasilacz (paragraf A.2);
• wymienię kabel zasilajĘcy (paragraf 8.1.1);
• obrłcię uchwyt mocujĘcy za si�ownikiem (rys. 21);
• wymienię bezpiecznik zasilacza (paragraf A.3).

A.1 - -ak ZyjmoZaõ centralć sterujócó
01. 9djĘę dolnĘ pokrywĨ si�ownika w sposłb przedstawiony na rys. 22;
02. NastĨpnie, odnoszĘc siĨ do rys. 32, odkrĨcię przy uŤyciu ŌrubokrĨta 

krzyŤakowego 4 Ōruby wspornika d�awika kablowego i go wyjĘę;
03. pociĘgnĘę w kierunku wskazanym przez strza�kĨ, na oko�o 4 centy-

metry i od�Ęczyę z�Ęcze silnika;
04. na koniec, wyjĘę ca�kowicie centralĨ.

UZaga! - Gdy centrala zostanie umieszczona Z odpoZiednim 
miejscu, ZĭoŠyõ ponoZnie zĭócze silnika do centrali, przestrzega-
jóc biegunoZołci (zĭócze moŠe byõ ZĭoŠone Zyĭócznie Z jednym 
kierunku).

A.2 - -ak ZyjmoZaõ ]asilac]
9asilacz znajduje siĨ w głrnej czĨŌci si�ownika. NaleŤy postĨpowaę w 
nastĨpujĘcy sposłb.

01. OdnoszĘc siĨ do rys. 33, odkrĨcię 3 Ōruby głrnej pokrywy si�ownika i 
powoli obracaę pokrywĨ w kierunku wskazanym przez strza�kĨ (uwa-
ga na znajdujĘce siĨ poniŤej kable!);

02. od�Ęczyę z�Ęcze z 5 przewodami (C), pociĘgajĘc je w kierunku wska-
zanym przez strza�kĨ;

03. na koniec, poluzowaę Ōruby z�Ęcza zasilajĘcego (D) i wysunĘę 3 
kable.

UZaga! - Podczas ponoZnego Zkĭadania zĭócza z 5 przeZoda-
mi, naleŠy przestrzegaõ biegunoZołci (zĭócze moŠe byõ ZĭoŠone 
Zyĭócznie Z jednym kierunku).

A.3 - -ak Zymieniõ be]piec]nik ]asilac]a
01. PrzejŌę do zasilacza w sposłb opisany w paragrafie A.2, pozostawia-

jĘc pod�Ęczone wszystkie kable.
02. PrzekrĨcię zatyczkĨ ochronnĘ bezpiecznika w kierunku wskazanym 

przez strza�kĨ (rys. 34) i wyjĘę bezpiecznik.
03. W�oŤyę nowy bezpiecznik, na�oŤyę zatyczkĨ ochronnĘ bezpiecznika 

i zamknĘę pokrywĨ zasilacza przy uŤyciu wszystkich Ōrub, upewnia-
jĘc siĨ, Ťe uszczelka jest umieszczona w gnieŢdzie (uZaga! - Brak 
uszczelki lub Ōruby moŤe zak�łcię pracĨ wewnĨtrznych czĨŌci elek-
tronicznych).

A.4 - -ak ]ainstaloZaõ i podĭóc]yõ akumulator 
]apasoZy PR200 (urzódzenie dodatkoZe)

U:AGA! - Akumulator PR200 jest urzódzeniem 
opcjonalnym, ktÐre umoŠliZia zasilanie automa-
tyki Z sytuacjach aZaryjnych (aZaria zasilania). 
-eŠeli pragnie sić Zĭóczenie akumulatora do auto-
matyki, urzódzenie moŠe byõ podĭóczone do cen-
trali dopiero po zakoįczeniu Zszystkich dziaĭaį 
opisanych Z instrukcji.

W przypadku awarii zasilania, akumulator zapewnia wykonanie przynaj-
mniej dziesiĨciu cykli manewrłw (1 cykl = zamkniĨcie i otwarcie). W celu 
zainstalowania akumulatora w centrali, naleŤy postĨpowaę w nastĨpujĘcy 
sposłb.

01. WyjĘę centralĨ z gniazda w sposłb opisany w paragrafie A.1.
02. OdnoszĘc siĨ do rys. 35, zbliŤyę akumulator do lewej krawĨdzi cen-

trali i pod�Ęczyę go do gniazda na centrali, przestrzegajĘc biegunowo-
Ōci (z�Ęcze moŤe byę w�oŤone tylko w jednym kierunku).

03. UtrzymujĘc akumulator w pobliŤu centrali, w�oŤyę rłwnoczeŌnie dwa 
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elementy do odpowiednich gniazd, do po�owy biegu.
04. Pod�Ęczyę z�Ęcze do silnika (faza 4), w�oŤyę akumulator i centralĨ.
05. Na koniec, zamontowaę wspornik d�awika i na�oŤyę dolnĘ pokrywĨ 

si�ownika.

W celu uzyskania dodatkowych informacji na temat akumulatora, naleŤy 
zapoznaę siĨ z instrukcjĘ obs�ugi.

A.5 - -ak podĭóc]yõ ]asilanie energió sĭonec]nó 
(system SOLEKIT)

U:AGA! - System SOLEKIT jest urzódzeniem 
dodatkoZym, ktÐre umoŠliZia zasilanie automa-
tyki Zyĭócznie energió sĭonecznó. -eŠeli pragnie 
sić Zĭóczenie akumulatora do automatyki, urzó-
dzenie moŠe byõ podĭóczone do centrali dopiero 
po zakoįczeniu Zszystkich dziaĭaį opisanych Z 
instrukcji.

System sALTOt moŤe funkcjonowaę rłwnieŤ z systemem zasilania ener-
giĘ s�onecznĘ, model SOLEKIT. IstniejĘ specjalne techniki majĘce na celu 
zminimalizowanie zuŤycia energii podczas przestoju automatyki, wy�Ęcza-
jĘc wszystkie urzĘdzenia niepotrzebne do funkcjonowania (na przyk�ad, 
fotokomłrki). W ten sposłb, ca�a dostĨpna energia zebrana w akumula-
torze, zostanie uŤyta do poruszania bramy.
W celu po�Ęczenia SOLEKIT do centrali sterujĘcej systemu sALTOt, 
odnieŌę siĨ do rys. 36 i nastĨpujĘcej procedury.

01. WyjĘę centralĨ z gniazda w sposłb opisany w paragrafie A.1.
02. Od�Ęczyę automatykĨ od sta�ej sieci elektrycznej i wyjĘę akumulator 

zapasowy PR200 (jeŤeli wystĨpuje). U:AGA! - Gdy automatyka 
jest zasilana z SOLEKIT, NIE MOşE B<ô NIGD< ZASILANA 
rÐZnoczełnie z sieci elektrycznej lub z akumulatora zapaso-
Zego PR200 (jeŠeli Zystćpuje).

03. Pod�Ęczyę kabel dopasownika (do�Ęczony do zestawu SOLEKIT) do 
gniazda na centrali, przestrzegajĘc biegunowoŌci (odnieŌę siĨ do 
instrukcji kabla). UZaga! – z�Ęcze kabla moŤe byę w�oŤone wy�Ęcznie 
w jednym kierunku).

04. Na koniec, w�oŤyę centralĨ sterujĘcĘ do gniazda, zamontowaę 
wspornik d�awika i ponownie umieŌcię dolnĘ pokrywĨ si�ownika.

W celu uzyskania dodatkowych informacji na temat urzĘdzenia SOLEKIT, 
naleŤy siĨ zapoznaę z instrukcjĘ obs�ugi.

A.5.1 - Ogranic]enia Z uŠytkoZaniu SOLEKIT: maksymalna moŠ-
liZa lic]ba cykli Z ciógu dnia Z okrełlonym okresie roku

9asilanie fotowoltaiczne SOLEKIT umoŤliwia automatyce ca�kowitĘ auto-
nomiĨ energetycznĘ przez ograniczonĘ liczbĨ manewrłw w ciĘgu dnia, 
tj. do chwili, gdy energia wyprodukowana przez panel fotowoltaiczny i 
zgromadzona w akumulatorze jest wiĨksza od energii zuŤytej podczas 
wykonywania manewrłw przez bramĨ. Przy uŤyciu prostego obliczenia, 
moŤliwe jest oszacowanie maksymalnej liczby cykli w ciĘgu dnia (1 cykl = 
1 otwarcie + 1 zamkniĨcie) , ktłrĘ automatyka moŤe wykonaę w okreŌlo-
nym okresie roku, by bilans energetyczny pozosta� dodatni.
Pierwsza czĨŌę obliczenia (obliczenie dostćpnej energii) jest opisana 
w instrukcji SOLEKIT; druga czĨŌę (obliczenie zuŠytej energii i maksy-
malna liczba cykli w ciĘgu dnia) jest opisana w niniejszym rozdziale.

• Ustaliõ dostćpnó energić
W celu ustalenia dostĨpnej energii, nalezy postĨpowaę w nastĨpujĘcy 
sposłb (patrz rłwnieŤ instrukcja obs�ugi SOLEKIT):

01. Na mapie 9iemi, znajdujĘcej siĨ w instrukcji zestawu SOLEKIT, naleŤy 
odnaleŢę punkt montaŤu urzĘdzenia; nastĨpnie naleŤy odczytaę wartoŌę 
Ea i szerokoŌę geograficznĘ miejsca (przykĭad: Ea = 14; stopni = 45�N).

34

35

2

133

36



25 – Polski

P
o

ls
ki

02. Na wykresach (Pł�noc lub Po�udnie) znajdujĘcych siĨ w instrukcji 
zestawu SOLEKIT, odnaleŢę krzywĘ odnoszĘcĘ siĨ do stopni szero-
kołci geograficznej miejsca (przykĭad: 45�N).

03. Wybraę okres czasu Z roku dla ktłrego pragnie siĨ wykonaę obli-
czenia lub wybraę najniŤszy punkt krzywej, jeŤeli pragnie siĨ wykonaę 
obliczenia dla najgorszego okresu Z roku; nastĨpnie, odczytaę 
odpowiedniĘ wartoŌę Am (przyk�ad: Grudzieļ, Styczeļ: Am= 200).

04. Obliczyę wartoŌę dostĨpnej energii Ed (na panelu) mnoŤĘc: Ea x Am 
= Ed (przykĭad: Ea = 14; Am = 200, Zićc Ed = 2800).

• Ustaliõ zuŠytó energić
W celu ustalenia energii zuŤytej przez automatykĨ, naleŤy wykonaę nastĨ-
pujĘce czynnoŌci:

05. W poniŤszej tabeli, wybraę pole znajdujĘce siĨ w miejscu przeciĨcia 
siĨ rzĨdu z masó i kolumny z kótem otZarcia skrzyd�a. Pole zawie-
ra wartoŌęZskaŞnika trudnołci (K) kaŤdego manewru (przykĭad: 
siĭoZnik ze standardoZym ramieniem na skrzydle o masie 130 kg i 
otZarciu 95�; . = 84).

                                                       Kót otZarcia

                        ze standardowym ramieniem     z ograniczonym ramieniem

Masa skrzydĭa ≤90° 90÷100° 100÷110° ≤90° 90÷100°   100÷110°

< 80 kg 30 44 60 60 84 112

80-120 kg 42 58 90 90 128 200

120-150 kg 55 84 144 144 220 288

150-180 kg  86 126   220

silnik

06. W Tabeli 4 wybraę pole odpowiadajĘce przeciĨciu siĨ rzĨdu z warto-
ŌciĘ Ed i kolumny z wartoŌciĘ K. Pole zawiera maksymalnĘ liczbĨ cykli 
w ciĘgu dnia (przykĭad: Ed= 2800; .= 84; cykle Z ciógu dnia = 30).

JeŤeli odczytana liczba jest zbyt niska do przewidzianego uŤycia lub znaj-
duje siĨ w sstrefie, w ktłrej uŤycie nie jest zalecanet, moŤna rozpatrzyę 
uŤycie 2 lub wiĨcej paneli fotowoltaicznych lub panelu fotowoltaicznego 
o wiĨkszej mocy. W celu uzyskania dodatkowych informacji, naleŤy siĨ 
skontaktowaę z Biurem Technicznym Nice.

Opisana metoda umoŤliwia obliczenie maksymalnej moŤliwej liczby cykli 
Z ciógu dnia, jakĘ automatyka jest w stanie wykonaę w zaleŤnoŌci od 
energii dostarczonej przez s�oļce. Obliczona wartoŌę jest wartoŌciĘ Ōred-
niĘ i jest rłwna dla wszystkich dni tygodnia. BiorĘc pod uwagĨ obecnoŌę 
akumulatora dzia�ajĘcego jako smagazynt energii i biorĘc pod uwagĨ, Ťe 
akumulator umoŤliwia autonomiĨ automatyki rłwnieŤ w d�ugich okresach 
niepogody (gdy panel fotowoltaiczny produkuje bardzo ma�o energii), 
moŤliwe jest okresowe przekroczenie maksymalnej liczby cykli w ciĘgu 
dnia, jeŤeli Ōrednia z 10-15 dni powraca do przewidzianych limitłw.

W Tabeli 5 wskazano maksymalnĘ liczbĨ moŤliwych cykli, w zaleŤno-
Ōci od ZskaŞnika trudnołci (K) manewru, przy uŤyciu energii zma-
gazynoZanej przez akumulator. WartoŌci te biorĘ pod uwagĨ, Ťe na 
poczĘtku akumulator jest ca�kowicie na�adowany (np. po d�ugim okresie 
piĨknej pogody lub po na�adowaniu przy uŤyciu opcjonalnej �adowarki 
PCB) i, Ťe manewry sĘ wykonane w okresie 30 dni.

Gdy akumulator wyczerpie nagromadzonĘ energiĨ, dioda zaczyna sygna-
lizowaę stan roz�adowanego akumulatora za pomocĘ krłtkich migniĨę co 

5 sekund, wraz z wyemitowaniem sygna�u akustycznego.

JeŤeli system sALTOt bĨdzie stosowany do bramy z 1 skrzyd�em (tylko 
jeden si�ownik), maksymalna liczba moŤliwych cykli bĨdzie odpowiadaę 
wartoŌci w tabelach, pomnoŤonej przez 1,5. Na przyk�ad, jeŤeli z obliczeļ 
wynika, Ťe liczba cykli wynosi 30 i brama posiada 1 skrzyd�o, liczba cykli 
wyniesie: 30 x 1,5 = 45.

A.6 - Funkcja eStandbyr gdy jest ]ainstaloZane 
ur]ód]enie PR200 i/lub SOLEKIT (urzódzenia 
dodatkoZe)

Gdy automatyka jest zasilana z akumulatora zapasowego PR200 lub z 
systemu fotowoltaicznego SOLEKIT, po 60 sekundach od zakoļczenia 
manewru lub cyklu automatycznego manewrłw nastĨpuje automatycz-
na aktywacja funkcji sStandbyt. Wy�Ęcza ona wyjŌcie sBUSt i wszystkich 
pod�Ęczonych do niego urzĘdzeļ, wyjŌciasFlasht, sElst i wszystkich diod 
LED, z wyjĘtkiem diody LED BUS, ktłra bĨdzie migaę w wolniejszym 
tempie (1 migniĨcie co 5 sekund). NastĨpnie, po przes�aniu polecenia 
przez klienta, centrala przywraca zasilanie i w�Ęcza manewr (moŠe on sić 
on rozpoczóõ z nieZielkim opÐŞnieniem).

A.7 - -ak uŠyZaõ Zejłcie/Zyjłcie eBUSr
Do zacisku sBUSt mogĘ byę pod�Ęczone wy�Ęcznie urzĘdzenie kompa-
tybilne z technologiĘ ECSBus (zosta�a ona opisana szczegł�owo w para-
grafie 3.3.3). :aŠne – Po zakoįczeniu prÐb odbiorczych automa-
tyki, po kaŠdorazoZym podĭóczeniu (lub usunićciu) noZych urzó-
dzeį do zacisku eBUS”, naleŠy Zykonaõ procedurć ZczytyZania 
opisanó Z paragrafie A.10.

A.8 - -ak uŠyZaõ Zejłcie eSTOPr
WejŌcie sSTOPt powoduje natychmiastowe zatrzymanie manewru (z 
krłtkim odwrłceniem kierunku ruchu). Do tego wejŌcia moŤna pod�Ęczyę 
urzĘdzenia ze stykami normalnie otwartymi sNOt, ze stykami normalnie 
zamkniĨtymi sNCt, oraz z wyjŌciem o sta�ym oporze 8,2kΩ jak na przy-
k�ad listwy krawĨdziowe.
9a pomocĘ odpowiednich sposobłw istnieje moŤliwoŌę pod�Ęczenia do 
wejŌcia STOP wiĨcej niŤ jednego urzĘdzenia, nawet rłŤnych rodzajłw: W 
tym celu naleŤy siĨ odnieŌę do Tabeli 6 i do nastĨpujĘcych uwag.

UZaga 1. .ombinacMć NO i NC otrzymamy ĭóczóc te 2 pary stykÐZ rÐZ-
nolegle i doĭóczaMóc szeregoZo ze stykiem NC staĭy opÐr 8,2kΩ 
(moŠliZa Mest zatem kombinacMa 3 urzódzeį: NA, NC i 8,2kΩ ).

UZaga 2. 5ÐZnolegle mićdzy sobó moŠe byõ poĭóczona doZolna liczba 
urzódzeį typu NO.

UZaga 3. SzeregoZo mićdzy sobó moŠe byõ poĭóczona doZolna liczba 
urzódzeį typu NC.

UZaga 4. DZa urzódzenia z ZyMłciem o staĭym oporze 8,2kΩ mogó byõ 
poĭóczone rÐZnolegle. -eŠeli liczba urzódzeį Mest Zićksza, naleŠy 
Me poĭóczyõ ekaskadoZor, umieszczaMóc Zyĭócznie Meden opornik 
8,2kΩ.

OstrzeŠenie! – JeŤeli do wejŌcia sSTOPt sĘ pod�Ęczone urzĘdzenia 
zabezpieczajĘce, tylko urzĘdzenia z wyjŌciem o sta�ym oporze 8,2kΩ 
zapewniajĘ 3 kategoriĨ zabezpieczenia przed usterkami.

TABELA 4 - Maksymalna liczba cykli Z ciógu dnia (odn. paragraf A.5.1)

 Ed K≤50 K≤75 K=100 K=125 K=150 K=175 K=200 K=225 K=250 K=275 K=300
 9500 183 122 92 73 61 52 46 41 37 33 31
 9000 173 115 87 69 58 49 43 38 35 31 29
 8500 163 109 82 65 54 47 41 36 33 30 27
 8000 153 102 77 61 51 44 38 34 31 28 2
 7500 143 95 72 57 48 41 36 32 29 26 24
 7000 133 89 67 53 44 38 33 30 27 24 22
 6500 123 82 62 49 41 35 31 27 25 22 21
 6000 113 75 57 45 38 32 28 25 23 21 19
 5500 103 69 52 41 34 29 26 23 21 19 17
 5000 93 62 47 37 31 27 23 21 19 17 16
 4500 83 55 42 33 28 24 21 18 17 15 14
 4000 73 49 37 29 24 21 18 16 15 13 12
 3500 63 42 32 25 21 18 16 14 13 11 11
 3000 53 35 27 21 18 15 13 12 11 10 9
 2500 43 29 22 17 14 12 11 10 9 8 7
 2000 33 22 17 13 11 9 8 7 7 6 6
 1500 23 15 12 9 8 7 6 
 1000 13 9 7 

TABELA 5 - Maksymalna liczba cykli z jednym zaĭadunkiem akumulatora (odn. paragraf A.5.1)

  K≤50 K≤75 K=100 K=125 K=150 K=175 K=200 K=225 K=250 K=275 K=300
  1082 721 541 433 361 309 271 240 216 197 180

Strefa, Z ktÐrej uŠycie nie jest zalecane
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:aŠne – Po zakoįczeniu prÐb odbiorczych automatyki, po kaŠdo-
razoZym podĭóczeniu (lub usunićciu) noZych urzódzeį do zacisku 
eSTOP”, naleŠy Zykonaõ procedurć ZczytyZania opisanó Z para-
grafie A.10.
Podczas uŤycia automatyki, centrala spowoduje zatrzymanie manewru w 
toku po zaistnieniu jakiejkolwiek zmiany w stosunku do stanu wczytanego 
urzĘdzenia.

A.9 - -ak ]ainstaloZaõ i podĭóc]yõ dodatkoZe pary 
fotokomÐrek

Oprłcz pierwszej pary fotokomłrek zainstalowanych w sposłb opisa-
ny w paragrafie 5.3, w ktłrejkolwiek chwili moŤliwe jest zainstalowanie 
innych par fotokomłrek, dzia�ajĘc w nastĨpujĘcy sposłb.

01. 9ainstalowaę fotokomłrki nadajnika i odbiornika przy uŤyciu schema-
tłw przedstawionych na rys. 37; nastĨpnie, pod�Ęczyę fotokomłrki 
do centrali.

02. W Tabeli 7 odczytaę pozycjĨ mostkłw elektrycznych odpowiadajĘcĘ 
schematowi do instalacji fotokomłrek; nastĨpnie, umieŌcię mostki w 
fotokomłrce nadajnika i odbiornika w takiej samej pozycji (uZaga – 
od�oŤyę nieuŤywane mostki w odpowiedniej komorze (rys. 38) w celu 
ich przysz�ego uŤycia). OstrzeŠenie – PoniewaŤ konfiguracja bĨdzie 
s�uŤyę centrali do wczytania odpowiedniej pary fotokomłrek i przypisa-
nia im odpowiedniego funkcjonowania, naleŤy siĨ upewnię, Ťe nie ist-
niejĘ inne fotokomłrki z mostkami umieszczonymi w tej samej pozycji.

03. Wykonaę procedurĨ z paragrafu A.10 w celu wczytania do centrali 
nowych fotokomłrek.

A.10 - :c]ytyZanie noZych ur]ód]eį podĭóc]o-
nych lub usunićtych

9a kaŤdym razem, w do centrali zostanĘ pod�Ęczone bezpoŌrednio lub 
poŌrednio (lub usuniĨte) urzĘdzenia do zaciskłw sBUSt i sSTOPt, naleŤy 
dokonaę ich wczytania do centrali. PoniŤsza procedura umoŤliwia centrali 
wczytanie jednego lub kilku pod�Ęczonych urzĘdzeļ i przypisanie im oso-
bistego i jednoznacznego adresu.

01. Na centrali, przytrzymaę wciŌniĨty przycisk P2 aŤ zacznie szybko 
migaę dioda LED P2; nastĨpnie zwolnię przycisk.

02. Odczekaę kilka sekund w celu wczytania przez centralĨ wszystkich 
pod�Ęczonych urzĘdzeļ. Wczytywanie koļczy siĨ, gdy dioda LED 
STOP pozostaje zaŌwiecona i gaŌnie dioda LED P2. UZaga! – JeŤeli 
dioda LED P2 nadal miga, oznacza to wystĘpienie b�Ĩdu; w tym przy-
padku naleŤy przeczytaę paragraf D - sRozwiĘzywanie problemłwt.

03. Ponownie wykonaę procedurĨ odbioru technicznego automatyki w 
sposłb opisany w paragrafie 9.1 - sPrłba odbiorczat.

UZaga! – JeŤeli w przysz�oŌci zostanie pod�Ęczone do centrali nowe 
urzĘdzenie (na przyk�ad, nowa para fotokomłrek) lub urzĘdzenie zostanie 
usuniĨte, konieczne bĨdzie powtłrzenie procedury wczytywania.

37

B - REGULAC-E ZAA:ANSO:ANE
Centrala systemu sALTOt posiada seriĨ regulowanych parametrłw umoŤ-
liwiajĘcych dostosowanie produktu do specyficznych wymagaļ automa-
tyki i uŤytkownikłw.
: celu dokonania zmiany Zartołci lub kontroli ustaZionej Zar-
tołci, naleŠy uŠyõ nadajnika radioZego Zczytanego Z eTrybie 1” 
(ewentualnie wczytaę nadajnik odnoszĘc siĨ do paragrafu C.2).

B.1 - -ak ]mieniõ Zartołõ parametru
Ostr]eŠenie - Podczas procedury, Zskazany przycisk musi byõ Zciłnićty 
na okoĭo 1s, z przerZó o dĭugołci okoĭo 1s przed ponoZnym Zciłnićciem. 
8moŠliZi to centrali rozpoznanie polecenia przesĭanego drogó radioZó.

01. W Tabeli 8, wybraę parametr przeznaczony do zmiany (znaczenie 
parametrłw zosta�o opisane w paragrafie B.2) i zapisaę wartoŌę, 
ktłrĘ pragnie siĨ ustawię, przycisk nadajnika przeznaczonego do 
ustawienia wartoŌci i liczbĨ naciŌniĨę na przycisk w celu ustawienia 
wybranej wartoŌci.

02. Na nadajniku, przytrzymaę rłwnoczeŌnie wciŌniĨte przyciski T1 i T2 
lub T1 i T3 (patrz w Tabeli 8) przez przynajmniej 5 sekund; nastĨpnie 
zwolnię przyciski.

03. (w ciĘgu 3 sekund) 9mienię wartoŌę wybranego parametru, naciska-
jĘc na nadajniku przycisk okreŌlonĘ liczbĨ razy: przycisk i liczba naci-
ŌniĨę sĘ opisane w Tabeli 8. Pr]ykĭad: Z celu dokonania regulacMi 
eCzas PrzerZyr na 40 sekund, nacisnóõ 3 razy przycisk T1.

 Tabela 6

1 urzĘdzenie

NO NC 8,2kΩ

2 
ur

zĘ
dz

en
ie

NO rłwnolegle
(uwaga 2) (uZaga 1) rłwnolegle

NC (uZaga 1) Szeregowo
(uZaga 3) Szeregowo

8,2kΩ rłwnolegle Szeregowo rłwnolegle
(uZaga 4)

A
Fotokomłrka h = 50 cm; dzia�ajĘca 
przy zamykaniu

B
Fotokomłrka h = 100 cm; 
dzia�ajĘca przy zamykaniu

C
Fotokomłrka h = 50 cm; dzia�ajĘca 
przy otwieraniu i zamykaniu

D
Fotokomłrka h = 100 cm; 
dzia�ajĘca przy otwieraniu i 
zamykaniu

E
Fotokomłrka z prawej dzia�ajĘca 
przy otwieraniu

F
Fotokomłrka z lewej dzia�ajĘca przy 
otwieraniu

Tabela 7

 FotokomÐrka Mostki FotokomÐrka Mostki

38



27 – Polski

P
o

ls
ki

B.2 - Lista programoZalnych parametrÐZ (Tabela 8)
• Czas przerZy: jest to czas, na jaki zezwala centrala po wykonaniu 

manewru otwarcia, przed automatycznym zamkniĨciem skrzyde�. 
OstrzeŠenie – Przerwa bĨdzie aktywna, wy�Ęcznie, gdy zostanie 
zaprogramowana opcja scykl automatycznyt (tj. zamkniĨcie automa-
tyczne bramy) podczas programowania opisanego w paragrafie 7.3.2.

• Polecenie eOtZarcie dla pieszych”: zawiera 4 rodzaje poleceļ 
odnoszĘcych siĨ do sotwarcia czĨŌciowegot skrzyde�. Podczas uŤycia 
automatyki, ustawione polecenie aktywuje siĨ po naciŌniĨciu przycisku 
T2 nadajnika.

• Siĭa silnikÐZ: w normalnych warunkach, podczas manewru silnik sto-
suje okreŌlonĘ si�Ĩ do przesuniĨcia skrzyd�a, kontrastujĘc jego masĨ, 
tarcie na zawiasach, ewentualnĘ obecnoŌę wiatru, itp.

 JeŤeli podczas manewru, przypadkowa przeszkoda dodatkowo hamu-
je skrzyd�o, silnik zwiĨksza zastosowanĘ si�Ĩ, prłbujĘc przezwyciĨŤyę 
przeszkodĨ. W tej chwili, jeŤeli si�a, jakĘ potrzebuje silnik jest wiĨksza 
od ustawionego poziomu, centrala natychmiastowo zleci wykonanie 
manewru bezpieczeļstwa, odwracajĘc ruch skrzyd�a. W zwiĘzku z tym, 
prawid�owa regulacja tego parametru zapewnia dodatkowĘ ochronĨ.

• Polecenie eKrok po Kroku”: zawiera 4 rodzaje poleceļ sKrok po 
Krokut, tj. polecenie, w ktłrym naciŌniĨcie przycisku aktywuje manewr 
nastĨpujĘcy po manewrze zakoļczonym lub w toku, zgodnie z ustalo-
nym porzĘdkiem. Podczas uŤycia automatyki, aktywacja ustawionego 
polecenia nastĨpuje po naciŌniĨciu przycisku T1 nadajnika i w urzĘdze-
niach pod�Ęczonych do centrali przy uŤyciu zacisku sSbSt.

• RozĭadoZanie ciłnienia: jest to parametr, ktłry, po odpowiednim 
wyregulowaniu, umoŤliwia roz�adowanie ciŌnienia, dzia�ajĘcego na 
strukturĨ, gdy skrzyd�a sĘ zatrzymane i oparte na blokadach kraļco-
wych podczas otwierania lub zamykania.

Wszystkie parametry mogĘ byę dowolnie regulowane, z wyjĘtkiem para-
metrłw sSi�a silnikłwt i sRoz�adowanie ciŌnieniat, ktłre wymagajĘ nastĨ-
pujĘcych czynnoŌci:

Siĭa silnikÐZ:
• Nie stosowaę zbyt duŤych wartoŌci si�y do kompensacji ewentualnych 

anomalii podczas ruchu bramy, na przyk�ad w punktach wiĨkszego tar-
cia. Nadmierna si�a zwiĨksza zagroŤenia dla uŤytkownika i moŤe uszko-
dzię skrzyd�o.

• JeŤeli kontrola si�y silnika jest stosowana pomocniczo, w celu zmniej-
szenia si�y uderzenia, po kaŤdej regulacji naleŤy powtłrzyę pomiar si�y, 
tak jak przewidziano w normie EN 12445.

•  Warunki atmosferyczne strefy (na przyk�ad uderzenia wiatru) mogĘ mieę 
znaczny wp�yw na ruch skrzyd�a, powodujĘc zwiĨkszenie obciĘŤenia 
silnika. W zwiĘzku z tym, okresowo moŤe byę konieczne dokonanie 
nowej regulacji parametru sSi�a silnikłwt.

Ro]ĭadoZanie ciłnienia:
• Nie stosowaę zbyt niskich wartoŌci roz�adowania ciŌnienia, poniewaŤ sĘ 

bezuŤyteczne; ponadto, mogĘ uszkodzię skrzyd�o i blokadĨ kraļcowĘ.
• Nie stosowaę zbyt wysokich wartoŌci roz�adowania ciŌnienia, poniewaŤ 

mogĘ oddzielię skrzyd�o od blokady kraļcowej.
• Stosowaę wartoŌci roz�adowania ciŌnienia umoŤliwiajĘce pozostanie skrzy-

d�a na styku z blokadĘ kraļcowĘ, bez zbyt duŤego obciĘŤania sinika.

B.3 - -ak spraZd]iõ ustaZienie parametru
W kaŤdym momencie moŤliwe jest sprawdzenie ustawienia ŤĘdanego 
parametru, przy zastosowaniu poniŤszej procedury.

01. W Tabeli 9 wybraę parametr przeznaczony do sprawdzenia (znacze-
nie parametrłw zosta�o opisane w paragrafie B.2).

02. Na nadajniku, przytrzymaę rłwnoczeŌnie wciŌniĨte przyciski T1 i T2 
lub T1 i T3 (patrz w Tabeli 9) przez przynajmniej 5 sekund; nastĨpnie 
zwolnię przyciski.

03. (Z ciógu 3 sekund) Na nadajniku, przytrzymaę wciŌniĨty przycisk 
odpowiadajĘcy parametrowi przeznaczonemu do sprawdzenia i 
zwolnię go po rozpoczĨciu migania przez lampĨ ostrzegawczĘ.

04. Policzyę liczbĨ migniĨę i odszukaę w Tabeli 10 (kolumna sNt) ten 
sam numer; nastĨpnie, odczytaę z boku obecnie ustawionĘ wartoŌę 
w sprawdzanym parametrze. Pr]ykĭad: MeŠeli lampa ostrzegaZcza 
Zykona 3 mignićcia, oznacza to, Še eCzas przerZyr Mest zaprogramo-
Zany na 40 sekund.

C - :CZ<T<:ANIE LUB KASO:ANIE 
NADA-NIK°: RADIO:<CH

C.1 - :c]ytyZanie PIER:S=< nadajnik
Dostarczone nadajniki nie sĘ wczytane; wiĨc, wstĨpnie, naleŤy dokonaę 
wczytania PIERWS98 nadajnik (Trybie 1), stosujĘc procedurĨ C.2.

C.2 - Procedura Zc]ytyZania Z eTrybie Ir
Podczas uŤycia tej procedury, system automatycznie przypisuje kaŤdemu 
z przyciskłw na nadajniku nastĨpujĘce polecenia:

przycisk T1 = polecenie eKrok po Kroku” (� Otwiera � Stop � 9amyka � ...)
przycisk T2 = polecenie eOtZarcie dla pieszych” (� Ca�kowite otwarcie 
1 skrzyd�a � ...)
przycisk T3 = polecenie > OtZiera > Stop > ...
przycisk T4 = polecenie > Zamyka > Stop > ...

UZagi: • Przycisk T5 nie Mest ZykorzystyZany 
Z tym zastosoZaniu. • Polecenia przypisane 
do przyciskÐZ T1 i T2 mogó byõ zmienione 
przez uŠytkoZnika (patrz paragraf B.1 i Tabela 
8). • Symbol e>r oznacza: enacisnóõ Meden raz 
przyciskr.

Tak wiĨc, w celu rłwnoczesnego wczytania 
poleceļ na 4 przyciskach nadajnika, naleŤy 
dzia�aę w nastĨpujĘcy sposłb.
01. Na centrali, przytrzymaę wciŌniĨty przycisk P1 aŤ do zaŌwiecenia siĨ 

diody LED P1; nastĨpnie zwolnię przycisk.
02. (w ciĘgu 10 sekund) wcisnĘę na co najmniej 2 sekund wybrany przy-

cisk wczytywanego nadajnika radiowego.
 JeŤeli wczytywanie przebieg�o pomyŌlnie, dioda LED P1 wykona 3 

migniĨcia.
03. JeŤeli konieczne jest wczytanie kolejnych nadajnikłw, naleŤy w ciĘgu 

kolejnych 10 sekund powtłrzyę fazĨ 02, w przeciwnym razie proce-
dura wczytywania zakoļczy siĨ automatycznie.

Nadajnik wczytany w Trybie I bĨdzie młg� sterowaę wy�Ęcznie 1 automa-
tykĘ przy uŤyciu 4 poleceļ.

C.3 - Procedura Zc]ytyZania Z eTrybie IIr
Podczas uŤycia tej procedury, to instalator przypisuje przyciskowi na 
nadajniku ŤĘdane polecenie, wybrane spoŌrłd dostĨpnych poleceļ. W 
zwiĘzku z tym, w celu wczytania polecenia do przycisku, naleŤy dzia�aę w 
nastĨpujĘcy sposłb.

01. NaleŤy siĨ zapoznaę z nastĨpujĘcĘ tabelĘ; wybraę polecenie, ktłre 
pragnie siĨ wczytaę i zanotowaę liczbĨ razy, jakĘ naleŤy naciskaę ( w 
fazie 03) przycisk nadajnika w celu wczytania.

 • polecenie sKrok po Krokut (> OtZiera > Stop > Zamyka > ...) 
nacisnóõ 1 raz

 • polecenie sOtwarcie dla pieszycht (> OtZarcie 1 skrzydĭa caĭko-
Zite > ...) nacisnóõ 2 razy

 • polecenie > OtZiera > Stop > ...
 nacisnóõ 3 razy
 • polecenie > Zamyka > Stop > ...
 nacisnóõ 4 razy

 UZagi: • Polecenia e.rok po .rokur i eOtZarcie dla pieszychr mogó 
byõ zmienione przez uŠytkoZnika (patrz paragraf B.1). • Symbol e>r 
oznacza: enacisnóõ Meden raz przyciskr.

02. Na centrali, nacisnĘę przycisk P1 liczbĨ razy wymaganĘ przez pole-
cenie, ktłre pragnie siĨ wczytaę i sprawdzię, czy liczba szybkich 
migniĨę diody LED P1 odpowiada wybranemu poleceniu.

03. (Z ciógu 10 sekund) WcisnĘę na co najmniej 3 sekundy wybrany przy-
cisk wczytywanego nadajnika radiowego. JeŤeli wczytywanie przebie-
g�o pomyŌlnie, dioda LED P1 na centrali wykona 3 wolne migniĨcia.

04. JeŤeli tego samego rodzaju polecenia bĨdĘ przypisane jeszcze inne 
nadajniki, naleŤy powtłrzyę fazĨ 03 w ciĘgu kolejnych 10s. W prze-
ciwnym razie, faza wczytywania zakoļczy siĨ automatycznie.

W celu wczytania innego przycisku, naleŤy powtłrzyę procedurĨ od 
poczĘtku.

C.4 - Procedura poZielania istniejócego, juŠ Zc]yta-
nego nadajnika

Niniejsza procedura umoŤliwia wczytanie do centrali nowego nadajnika, 
powielajĘc cechy innego, istniejĘcego nadajnika wczytanego uprzednio. 
Podczas wykonywania procedury naleŤy zwrłcię uwagĨ na nastĨpujĘce 
ostrzeŤenia:
– jeŤeli nadajnik przeznaczony do wczytania jest wczytany w Trybie I, w 
chwili zaŤĘdania naciŌniĨcia przycisku moŤliwe jest naciŌniĨcie jakiegokol-
wiek przycisku na obu nadajnikach;

T4

T2

T5

T3

T1
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Tabela 8 - Ustawienia fabryczne i inne dostĨpne opcje

Parametr Przycisk dostćpu Dostćpna Zartołõ Przycisk L. naciłnićõ

Czas przerZy T1 + T2 10 sekund T1 1 raz

  20 sekund (*) T1 2 razy

  40 sekund T1 3 razy

  80 sekund T1 4 razy

Polecenie T1 + T2 Otwarcie 1 skrzyd�a w po�owie biegu T2 1 raz

eOtZarcie dla pieszych”  Otwarcie 1 skrzyd�a ca�kowite (*) T2 2 razy

  Otwarcie 2 skrzyde� czĨŌciowe w 1/4 biegu T2 3 razy

  Otwarcie 2 skrzyde� czĨŌciowe w po�owie biegu T2 4 razy

Siĭa silnikÐZ T1 + T2 Minimalna T3 1 raz

  ÷rednia minimalna (*) T3 2 razy

  ÷rednia maksymalna T3 3 razy

  Maksymalna T3 4 razy

Polecenie eKrok po Kroku” T1 + T2 � Otwiera � Stop � 9amyka � Stop � ... T4 1 raz

  � Otwiera � Stop � 9amyka � ... (*) T4 2 razy

  � Otwiera � 9amyka � ... T4 3 razy

  � Otwiera � ... T4 4 razy

RozĭadoZanie ciłnienia

• w trakcie 9amykania (silnik 1) T1 + T3 Brak roz�adowania (*) T1 1 raz

  0,1s (minimum) T1 2 razy

  •• T1 3 razy

  ••• T1 4 razy

  0,4s (Ōredni) T1 5 razy

  ••••• T1 6 razy

  •••••• T1 7 razy

  0,7s (maksimum) T1 8 razy

• w trakcie Otwierania (silnik 1) T1 + T3 Brak roz�adowania (*) T2 1 raz

  0,1s (minimum) T2 2 razy

  •• T2 3 razy

  ••• T2 4 razy

  0,4s (Ōredni) T2 5 razy

  ••••• T2 6 razy

  •••••• T2 7 razy

  0,7s (maksimum) T2 8 razy

• w trakcie 9amykania (silnik 2) T1 + T3 Brak roz�adowania (*) T3 1 raz

  0,1s (minimum) T3 2 razy

  •• T3 3 razy

  ••• T3 4 razy

  0,4s (Ōredni) T3 5 razy

  ••••• T3 6 razy

  •••••• T3 7 razy

  0,7s (maksimum) T3 8 razy

• w trakcie Otwierania (silnik 2) T1 + T3 Brak roz�adowania (*) T4 1 raz

  0,1s (minimum) T4 2 razy

  •• T4 3 razy

  ••• T4 4 razy

  0,4s (Ōredni) T4 5 razy

  ••••• T4 6 razy

  •••••• T4 7 razy

  0,7s (maksimum) T4 8 razy

() 8staZienia fabryczne

(aktywowany przyciskiem 
T1 nadajnika i zaciskiem 
sSbSt centrali)

(aktywowany przyciskiem 
T2 nadajnika) 
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– jeŤeli natomiast nadajnik przeznaczony do wczytania jest wczytany w Trybie 
II, w chwili zaŤĘdania naciŌniĨcia przycisku konieczne jest naciŌniĨcie na ssta-
rymt nadajniku przycisku z poleceniem przeznaczonym do powielenia i na 
snowymt nadajniku przycisku, do ktłrego pragnie siĨ przypisaę to polecenie.

01. NaleŤy ustawię oba nadajniki w promieniu odbioru automatyki i naci-
skaę przez przynajmniej 5 sekund przycisk na snowymt nadajniku 
radiowym; nastĨpnie, naleŤy zwolnię przycisk.

02. Na sstarymt nadajniku, nacisnĘę przycisk 3 razy, w wolnym tempie.
03. Na snowymt nadajniku, nacisnĘę przycisk 1 razy, w wolnym tempie.
 W tej chwili, snowyt nadajnik jest wczytany do centrali i podsiada 

cechy takie same, jak cechy sstaregot nadajnika. 

W celu wczytania innych nadajnikłw, naleŤy ponownie wykonaę procedurĨ.

C.5 - KasoZanie :S=<STKICH nadajnikÐZ radio-
Zych Zc]ytanych do centrali

UZaga! – Procedura ta kasuje wszystkie wczytane nadajniki.

01. Na centrali, przytrzymaę wciŌniĨty przycisk P1 i odczekaę aŤ dioda 
LED P1 zaŌwieci siĨ, po chwili zgaŌnie, a nastĨpnie wykona 3 migniĨ-
cia – zwolnię przycisk dok�adnie podczas trzeciego migniĨcia.

02. Odczekaę oko�o 4 sekundy podczas ktłrych dioda LED P1 miga bar-
dzo szybki (= kasowanie w toku).

03. Po kilku chwilach, dioda LED P1 wykona 5 powolnych migniĨę (= 
kasowanie ok).

C.6 - UŠycie nadajnikÐZ Zc]ytanych Z eTrybie IIr
W tej samej centrali moŤe byę wczytana wiĨksza liczba nadajnikłw, 
zarłwno w Trybie I, jak i w Trybie II. Centrala posiada 256 blokłw pamiĨci 
i kaŤdy moŤe wczytaę albo wszystkie przyciski nadajnika, jeŤeli jest on 
wczytany w Trybie I, albo 1 przycisk nadajnika, jeŤeli jest on wczytany w 
Trybie II.

Przy odpowiednim uŤyciu wczytywania w Trybie II moŤliwe jest rłwnieŤ 
sterowanie 2 lub wiĨkszĘ liczbĘ rłŤnych automatyk. Na przyk�ad,
• przy uŤyciu przycisku T1 wczytanego jako s> OtZiera > Stop > ...t 
moŤna sterowaę 1 automatykĘ;
• przy uŤyciu przycisku T2 wczytanego jako s> Zamyka > Stop > ...t 
moŤna sterowaę 1 automatykĘ;
• przy uŤyciu przycisku T3 wczytanego jako s> OtZiera > Stop > Zamy-
ka > ...t moŤna sterowaę 2 automatykami;
• przy uŤyciu przycisku T4 wczytanego jako s> OtZiera > Stop > Zamy-
ka > ...t moŤna sterowaę 3 automatykami;

UZaga! - JeŤeli nadajnik jest juŤ wczytany w Trybie I, nie jest moŤliwe 
wczytanie jego przycisku w Trybie II.

D - ROZ:IòZ<:ANIE PROBLEM°:
Tabela 12 zawiera przydatne wskazłwki na nieprawid�owego funkcjono-
wania, jakie moŤe wystĘpię podczas montaŤu lub w przypadku wystĘpie-
nia usterki.

E - DIAGNOST<KA I S<GNALIZAC-E
Niektłre urzĘdzenia majĘ moŤliwoŌę emitowania specjalnych sygna�łw, 
za pomocĘ ktłrych moŤna �atwo okreŌlię stan dzia�ania lub ewentualne 
usterki urzĘdzeļ.

E.1 - Sygnali]acje diod LED na fotokomÐrkach
W fotokomłrkach znajduje siĨ dioda LED sSAFEt (rys. 28) umoŤliwiajĘca 
sprawdzenie, w kaŤdej chwili, stanu funkcjonowania. W celu zrozumienia 
znaczenia migania, patrz Tabela 13.

E.2 - Sygnali]acje diod LED na centrali sterujócej
W centrali znajduje siĨ zestaw diod LED, z ktłrych kaŤda moŤe emitowaę 
specyficzne sygna�y, zarłwno podczas normalnego funkcjonowania, jak i 
w razie anomalii. W celu zrozumienia znaczenia migania, patrz Tabela 11.

E.3 - Sygnali]acja lampy ostr]egaZc]ej
Lampa ostrzegawcza podczas manewru miga z czĨstotliwoŌciĘ 1 migniĨ-
cia na sekundĨ; w przypadku anomalii, zostaje wyemitowana seria krłt-
kich migniĨę w czĨstszych odstĨpach czasu (co pł� sekundy). MigniĨcia 
sĘ powtarzane 2 razy i sĘ oddzielone pauzĘ o d�ugoŌci 1 sekundy. W celu 
zrozumienia znaczenia migania, patrz Tabela 14.

Tabela 9

Czas przerwy T1 + T2 T1

Skrzyd�o dla pieszych T1 + T2 T2

Si�a silnikłw T1 + T2 T3

Funkcja sKrok po Krokut T1 + T2 T4

Roz�adowanie podczas 9amykania (silnik 1) T1 + T3 T1

Roz�adowanie podczas Otwierania (silnik 1) T1 + T3 T2

Roz�adowanie podczas 9amykania (silnik 2) T1 + T3 T3

Roz�adowanie podczas Otwierania (silnik 2) T1 + T3 T4

Przyciski 
dostćpuParametr Przycisk do 

ZyłZietlania

Tabela 10

Parametr Nr UstaZiona Zartołõ
Czas przerZy 1 10 sekund
 2 20 sekund (*)
 3 40 sekund
 4 80 sekund (*)
Polecenie 1 Otwarcie 1 skrzyd�a w po�owie biegu
eOtZarcie dla  2 Otwarcie 1 skrzyd�a ca�kowite (*)
pieszych” 3 Otwarcie 2 skrzyde� czĨŌciowe w 1/4 biegu
 4 Otwarcie 2 skrzyde� czĨŌciowe w po�owie biegu
Siĭa silnikÐZ 1 Minimum
 2 ÷rednia minimalna (*)
 3 ÷rednia maksymalna
 4 Maksymalna
Polecenie 1 � Otwiera � Stop � 9amyka � Stop � ...
eKrok po Kroku” 2 � Otwiera � Stop � 9amyka � ... (*)
 3 � Otwiera � 9amyka � ...
 4 � Otwiera � ...
RozĭadoZanie    
ciłnienia
• w trakcie 1 Brak roz�adunku (*)
9amykania (silnik 1) 2 0,1s (minimum)
 3 ••
 4 •••
 5 0,4s (Ōredni)
 6 •••••
 7 ••••••
 8 0,7s (maksimum)
• w trakcie 1 Brak roz�adunku (*)
Otwierania (silnik 1) 2 0,1s (minimum)
 3 ••
 4 •••
 5 0,4s (Ōredni)
 6 •••••
 7 ••••••
 8 0,7s (maksimum)
• w trakcie 1 Brak roz�adunku (*)
9amykania (silnik 2) 2 0,1s (minimum)
 3 ••
 4 •••
 5 0,4s (Ōredni)
 6 •••••
 7 ••••••
 8 0,7s (maksimum)
• w trakcie 1 Brak roz�adunku (*)
Otwierania (silnik 2) 2 0,1s (minimum)
 3 ••
 4 •••
 5 0,4s (Ōredni)
 6 •••••
 7 ••••••
 8 0,7s (maksimum)

() 8staZienia fabryczne
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Tabela 11 - Sygnalizacje diod LED na centrali sterujĘcej

Dioda LED BUS

9gaszona

9aŌwiecona

Jedno migniĨcie na sekundĨ

2 d�ugie migniĨcia

Seria migniĨę rozdzielonych 
przerwĘ

Szybkie miganie

Dioda LED STOP

9gaszona

9aŌwiecona

Dioda LED SbS

9gaszona

9aŌwiecona

Dioda LED P1

9gaszona

9aŌwiecona

Seria szybkich migniĨę, od 1 
do 4

1 powolne migniĨcie

3 polne migniĨcia

5 polne migniĨcia

Dioda LED P2

9gaszona

9aŌwiecona

1 migniĨcie na sekundĨ

2 migniĨcia na sekundĨ

Dioda LED P3

9gaszona

9aŌwiecona

1 migniĨcie na sekundĨ

2 migniĨcia na sekundĨ

Stan

Anomalia

PowaŤna anomalia

Wszystko OK

NastĘpi�a zmiana stanu wejŌę

9warcie na BUS

Stan

9adzia�anie wejŌcia STOP

Wszystko OK

Stan

Wszystko OK

9adzia�anie wejŌcia SbS

Stan

Wszystko OK

Wczytywanie w sTrybie It

Wczytywanie w sTrybie IIt

Nieprawid�owe polecenie

Wczytywanie OK

Kasowanie OK

Stan

Wszystko OK

Wszystko OK

Nie zosta�o zapamiĨtane Ťadne 
urzĘdzenie lub wystĘpi� b�Ęd 
zapamiĨtanych urzĘdzeļ

Faza wczytywania w toku

Stan

Wszystko OK

Wszystko OK

Nie istnieje Ťaden wczytany kĘt 
otwarcia

Faza rozpoznawania kĘtłw 
otwarcia w toku

Dziaĭanie

Sprawdzię obecnoŌę zasilania; sprawdzię, czy nie zadzia�a�y 
bezpieczniki; ewentualnie zlokalizowaę przyczynĨ usterki i wymienię 
bezpieczniki na inne o tej samej wartoŌci i charakterystyce.

ObecnoŌę powaŤnej anomalii; wy�Ęczyę centralĨ na kilka sekund; jeŤeli 
stan siĨ utrzyma, oznacza to, Ťe wystĘpi�a usterka i naleŤy wymienię 
p�ytĨ elektronicznĘ.

Prawid�owe dzia�anie centrali.

NormalnĘ sytuacjĘ jest zmiana na jednym z wejŌę: OPEN, STOP, 
zadzia�anie fotokomłrek lub uŤycie nadajnika radiowego.

9osta�o odczytane przeciĘŤenie, wiĨc zasilanie BUS zosta�o wy�Ęczone. 
Sprawdzię, ewentualnie od�ĘczajĘc urzĘdzenia (jedno za drugim). W 
celu w�Ęczenia zasilania BUS, wystarczy wydaę polecenie, na przyk�ad 
za pomocĘ nadajnika radiowego

Dziaĭanie

Sprawdzię urzĘdzenia pod�Ęczone do wejŌcia STOP

WejŌcie STOP aktywne.

Dziaĭanie

WejŌcie SbS nie jest aktywne.

Jest to normalne jedynie, gdy jest rzeczywiŌcie aktywne urzĘdzenie 
pod�Ęczone do wejŌcia SbS.

Dziaĭanie

Brak wczytywania w toku.

Normalne podczas wczytywania w Trybie 1, ktłry trwa maksymalnie 
10s.

Normalne podczas wczytywania w Trybie 2, ktłry trwa maksymalnie 
10s.

Otrzymano polecenie od nadajnika, ktłry nie zosta� wczytany.

PomyŌlne wczytywanie.

PomyŌlne skasowanie wszystkich nadajnikłw.

Dziaĭanie

Wybrana prĨdkoŌę swolnot.

Wybrana prĨdkoŌę sszybkot.

MoŤliwe, Ťe nastĘpi�a usterka urzĘdzeļ: sprawdzię i ewentualnie 
powtłrzyę procedurĨ wczytywania pod�Ęczonych urzĘdzeļ (patrz 
punkt A.10).

Wskazuje procedurĨ wyszukiwania pod�Ęczonych urzĘdzeļ w toku 
(ktłra trwa maksymalnie kilka sekund).

Dziaĭanie

Funkcjonowanie z scyklem pł�automatycznymt.

Funkcjonowanie z scyklem automatycznymt.

Wykonaę fazĨ wczytywania kĘtłw otwarcia i zamkniĨcia skrzyde� (patrz 
paragraf 7.2).

Wskazuje, Ťe jest w toku faza wczytywania kĘtłw otwarcia.

To ta sama sygnalizacja, jak w przypadku lampy ostrzegawczej. Patrz Tabela 14.
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Tabela 13 - Sygnalizacje diod LED na fotokomłrkach

Dioda LED eSAFE”

9gaszona

3 szybkie migniĨcia i 1 
sekunda przerwy

1 bardzo powolne 
migniĨcie

1 powolne migniĨcie

1 szybkie migniĨcie

1 bardzo szybkie migniĨcie

÷wieci

Stan

Fotokomłrka nie jest zasilana lub 
jest uszkodzona

UrzĘdzenie nie zosta�o 
rozpoznane przez centralĨ

RX odbiera optymalny sygna�

RX odbiera prawid�owy sygna�

RX odbiera s�aby sygna�

RX odbiera bardzo s�aby sygna�

RX nie odbiera Ťadnego sygna�u

Dziaĭanie

Sprawdzię, czy w zaciskach fotokomłrki jest obecne napiĨcie 
oko�o 8 ÷ 12 Vds; jeŤeli napiĨcie jest prawid�owe, prawdopodobnie 
fotokomłrka jest uszkodzona

Powtłrzyę procedurĨ wczytywania centrali (paragraf A.10). 
Sprawdzię, czy wszystkie pary fotokomłrek na BUS majĘ rłŤne 
adresy (patrz paragraf A.9).

Prawid�owe funkcjonowanie.

Prawid�owe funkcjonowanie.

Prawid�owe funkcjonowanie, ale naleŤy sprawdzię ustawienie w linii 
TX-RX i czystoŌę szybek.

Jest na granicy prawid�owego funkcjonowania; naleŤy sprawdzię 
ustawienie w linii TX-RX i czystoŌę szybek.

Sprawdzię, czy nie ma przeszkłd pomiĨdzy nadajnikiem i 
odbiornikiem (TX i RX). Sprawdzię, czy dioda LED na nadajniku miga 
powoli. Sprawdzię wyrłwnanie miĨdzy nadajnikiem i odbiornikiem.

Tabela 14 - Sygnalizacja lampy ostrzegawczej

Miganie Z szybkim tempie

1 migniĨcie,
jednosekundowa przerwa,
1 migniĨcie,

2 migniĨcia,
jednosekundowa przerwa,
2 migniĨcia,

3 migniĨcia,
jednosekundowa przerwa,
3 migniĨcia,

4 migniĨcia,
jednosekundowa przerwa,
4 migniĨcia,

Stan

B�Ęd na BUS

9adzia�anie fotokomłrki

9adzia�anie ogranicznika ssi�y 
silnikat

9adzia�anie wejŌcia STOP

Dziaĭanie

Na poczĘtku manewru, kontrola obecnych urzĘdzeļ nie odpowiada 
wczytanym urzĘdzeniom; naleŤy sprawdzię i ewentualnie powtłrzyę 
wczytywanie urzĘdzeļ (paragraf A.10). MoŤliwe, Ťe niektłre z 
urzĘdzeļ sĘ uszkodzone, naleŤy je wiĨc sprawdzię i wymienię.

Na poczĘtku manewru jedna lub wiĨcej fotokomłrek nie daje zgody. 
Sprawdzię, czy nie wystĨpujĘ przeszkody. Podczas ruchu, w razie 
obecnoŌci przeszkody, nie jest wymagane Ťadne dzia�anie.

Podczas ruchu, brama napotka�a zwiĨkszony opłr; sprawdzię jego 
przyczynĨ.

Na poczĘtku manewru lub podczas ruchu zadzia�a�o wejŌcie STOP; 
sprawdzię przyczynĨ.

Tabela 12 - Sygnalizacje problemy operacyjne

Oznaki

Nadajnik nie wysy�a Ťadnych sygna�łw 
(dioda LED siĨ nie Ōwieci)

Manewr siĨ nie rozpoczyna i dioda LED 
sBUSt nie miga

Manewr nie rozpoczyna siĨ i dioda LED 
jest zgaszona

Manewr nie rozpoczyna siĨ i dioda LED 
wykonuje kilka migniĨę

Manewr rozpoczyna siĨ, lecz zaraz po 
tym nastĨpuje odwrłcenie ruchu bramy

Manewr jest wykonywany, ale nie dzia�a 
lampa ostrzegawcza

PraZdopodobna przyczyna i moŠliZe łrodki zaradcze

• Sprawdzię, czy baterie nie sĘ roz�adowane. W razie potrzeby wymienię baterie.

• Sprawdzię, czy kabel zasilajĘcy jest pod�Ęczony do gniazda elektrycznego.
• Sprawdzię, czy bezpieczniki nie sĘ pobudzone (paragraf A.3); jeŌli tak, okreŌlię przyczynĨ awarii, a 

nastĨpnie wymienię je na inne o tej samej wartoŌci i cechy.

• Sprawdzię, czy polecenie jest faktycznie odbierane. JeŤeli polecenie dociera do wejŌcia SbS, 
odpowiednia dioda LED sSbSt musi siĨ zaŌwiecię; jeŤeli natomiast jest uŤyty nadajnik radiowy, 
dioda LED sBUSt musi wykonaę dwa d�ugie migniĨcia.

• Patrz Tabela 14.

• Wybrana si�a jest zbyt ma�a, aby poruszaę skrzyd�ami. Sprawdzię czy wystĨpujĘ jakieŌ 
przeszkody i ewentualnie wybraę wiĨkszĘ si�Ĩ, zgodnie z opisem w paragrafie B.1.

• Sprawdzię obecnoŌę zasilania podczas manewru na zacisku FLASH lampy ostrzegawczej (jako, 
Ťe jest to prĘd zmienny, wartoŌę napiĨcia nie ma znaczenia: oko�o 10-30 V ). JeŤeli napiĨcie 
jest obecne, prawdopodobnie naleŤy wymienię ŤarłwkĨ na nowĘ o identycznych parametrach.
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PARAMETR< TECHNICZNE URZòDZENIA

SiĭoZnik ALTO100C, do bram skrzyd�owych

• Typ: Si�ownik elektromechaniczny do automatyzacji bram automatycznych z wbudowanĘ centralĘ sterujĘcĘ z odbiornikiem radiowym do nadajni-
kłw sECCO5...t.

• ZastosoZana technologia: silnik prĘdu sta�ego; przek�adania epicykloidalna; rĨczne odblokowanie silnika. Wbudowany do silnika, ale oddzielony 
od centrali transformator, redukuje napiĨcie sieciowe do napiĨcia nominalnego 24V  stosowanego w ca�ej automatyce.

• Moment maksymalny: 100 Nm
• Moment nominalny: 50 Nm
• Prćdkołõ bez ĭadunku: 0,20 rad/s ÷ 0,30 rad/s
• Prćdkołõ przy momencie nominalnym: 0,16 rad/s ÷ 0,24 rad/s
• Maksymalna czćstotliZołõ cykli maneZrÐZ: 50 cykli/godzinĨ (maksymalny 100 cykli w ciĘgu dnia)
• Maksymalny czas pracy ciógĭej: oko�o 10 minut
• Ograniczenia Z uŠytkoZaniu: produkt moŤe byę uŤywany z bramami o maksymalnej masie 180 kg (skrzyd�o 0,8 m) lub o maksymalnej d�ugoŌci 

skrzyd�a 1,6 m i maksymalnym kĘcie otwarcia 110°
• Zasilanie siecioZe: 230 V  (+10% -15%) 50/60 Hz
• PobÐr mocy: 120 W
• Zasilanie aZaryjne: przystosowanie do akumulatorłw zapasowych sPR200t
• :yjłcie lampy ostrzegaZczej: dla Ōwiate� sygnalizacyjnych na LED (mod. FL200)
• :yjłcie eBUS”: jedno wyjŌcie z obciĘŤeniem maksymalnym 7 jednostek ECSBus
• :ejłcie eSbS”: dla stykłw normalnie otwartych (zamkniĨcie styku wywo�uje polecenie sKrok po Krokut)
• :ejłcie eSTOP”: dla stykłw normalnie otwartych i/lub sta�ego oporu 8,2kΩ lub dla stykłw normalnie zamkniĨtych rozpoznawany jest stan snor-

malnyt (kaŤda zmiana zapisanego stanu wywo�a polecenie sSTOPt)
• :ejłcie dla anteny radioZej: 50ohm dla kabla typu RG58 lub podobnych
• Maksymalna dĭugołõ przeZodÐZ: zasilanie sieciowe: 30m; wyjŌcia silnikłw: 10m; inne wejŌcia/wyjŌcia: 20m, kabel antenowy, najlepiej krłtszy 

niŤ 5m (z uwzglĨdnieniem zaleceļ dotyczĘcych minimalnego przekroju i rodzaju kabli)
• Temperatura otoczenia pracy: -20°C...+50°C (w niskich temperaturach zmniejsza siĨ wydajnoŌę si�ownika)
• MontaŠ: w pionie, przy uŤyciu odpowiedniej p�yty mocujĘcej
• Stopieį ochrony: IP 44
• :ymiary / masa: 385 x 90 x 123 mm / 4,8 kg
• MoŠliZołõ steroZania radioZego: przy uŤyciu nadajnikłw ECCO5.... Do centrali moŤe zostaę wys�ane jedno lub wiĨcej z nastĨpujĘcych pole-

ceļ: sKrok po Krokut, sOtwarcie czĨŌciowet, sTylko otwłrzt, i sTylko zamknijt
• MoŠliZe do Zczytania nadajniki ECCO5...: do 256, jeŌli wczytane w sTrybie It.
• Zasićg nadajnikÐZ ECCO5...: od 50 do 100m. 9asiĨg zaleŤy od wystĨpowania przeszkłd i/lub zak�łceļ elektromagnetycznych, jak rłwnieŤ od 

po�oŤenia anteny odbiorczej wbudowanej w lampĨ ostrzegawczĘ FL200
• Funkcje programoZane: funkcjonowanie spł�automatycznet (po otwarciu, centrala nie zamyka automatycznie bramy) lub sautomatycznet (po 

otwarciu, centrala zamyka automatycznie bramĨ); prĨdkoŌę silnika spowolit lub sszybkot; do funkcjonowania sautomatycznegot czas przerwy do 
wyboru wynosi 10, 20, 40, 80 sekund; sotwarcie dla pieszycht wybierane spoŌrłd 4 trybłw; czu�oŌę systemu odczytu przeszkłd wybierany spo-
Ōrłd 4 poziomłw; funkcjonowanie polecenia sKrok po Krokut wybierane spoŌrłd 4 trybłw

• Funkcje automatyczne: wczytywanie urzĘdzeļ pod�Ęczonych do wyjŌcia sBUSt; wczytywanie rodzaju urzĘdzenia sSTOPt (styk NO, NC lub sta�y 
opłr 8,2kohm); wczytywanie kĘta otwarcia dla kaŤdego silnika; wczytywanie liczby si�ownikłw obecnych w automatyce (1 lub 2)

SiĭoZnik ALTO100M, do bram skrzyd�owych

• Typ: si�ownik elektromechaniczny do automatyzacji bram i drzwi automatycznych
• ZastosoZana technologia: silnik prĘdu sta�ego; przek�adania epicykloidalna; rĨczne odblokowanie silnika.
• Moment maksymalny: 100 Nm
• Moment nominalny: 50 Nm
• Prćdkołõ bez ĭadunku: 0,20 rad/s ÷ 0,30 rad/s
• Prćdkołõ przy momencie nominalnym: 0,16 rad/s ÷ 0,24 rad/s
• Maksymalna czćstotliZołõ cykli maneZrÐZ: 50 cykli/godzinĨ (maksymalny 100 cykli w ciĘgu dnia)
• Maksymalny czas pracy ciógĭej: oko�o 10 minut
• Ograniczenia Z uŠytkoZaniu: produkt moŤe byę uŤywany z bramami o maksymalnej masie 180 kg (skrzyd�o 0,8 m) lub o maksymalnej d�ugoŌci 

skrzyd�a 1,6 m i maksymalnym kĘcie otwarcia 110°
• Zasilanie: 24 V  (50%)
• Nominalny pobÐr pródu: 2A; w momencie startowym moc wynosi 3A przez maksymalny okres 2 sekund
• Temperatura otoczenia pracy: -20°C...+50°C (w niskich temperaturach zmniejsza siĨ wydajnoŌę si�ownika)
• MontaŠ: W pionie, przy uŤyciu odpowiedniej p�yty mocujĘcej
• Stopieį ochrony: IP 44
• :ymiary / masa: 385 x 90 x 123 mm / 4,3 kg

––––––––––––
U:AGI: • 9estaw ALTO101START i ALTO100 zosta� wyprodukowany przez NICE S.p.a. (TV) I. • Firma Nice zastrzega sobie prawo wprowadzania 
zmian parametrłw technicznych w�asnych produktłw w ktłrejkolwiek chwili i bez uprzedzenia, ale gwarantujĘc ich funkcjonalnoŌę i przewidziane 
zastosowanie. • Charakterystyka techniczna odnosi siĨ do temperatury 20°C.
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INSTRUKC-A OBSĬUGI (do dostarczenia koįcoZemu uŠytkoZnikoZi)

–––  KROK 11  –––

 Zaleca sić przechoZyZanie instrukcji i udostćpnienie jej 
Zszystkim uŠytkoZnikom urzódzenia.

11.1 – OSTRZEşENIA
l NadzoroZaõ bramć podczas jej przesuZania sić i zachoZaõ 
bezpiecznó odlegĭołõ do momentu, gdy brama zostanie caĭkoZi-
cie otZarta lub zamknićta. Nie przechodziõ przez bramć dopÐki 
nie zostanie ona caĭkoZicie otZarta i sić nie zatrzyma. l Nie po-
zZalaõ dzieciom na przebyZanie Z pobliŠu bramy ani na zabaZć 
jej elementami sterujócymi. l PrzechoZyZaõ nadajniki Z miejscu 
niedostćpnym dla dzieci. l : przypadku Zystópienia jakichkol-
Ziek niepraZidĭoZołci (dziZne odgĭosy, szarpanie), niezZĭocznie 
przerZaõ uŠytkoZanie urzódzenia. ZlekceZaŠenie takich niepra-
ZidĭoZołci moŠe doproZadziõ do Zypadku. l Nie dotykaõ Šad-
nych czćłci urzódzenia, kiedy só Z ruchu. l ZapeZniõ ZykonyZa-
nie okresoZych kontroli zgodnie z planem konserZacji. l Konser-
Zacje lub napraZy urzódzenia mogó byõ ZykonyZane Zyĭócznie 
przez ZykZalifikoZany personel techniczny. l Przesĭaõ polecenie 
z uszkodzonymi urzódzeniami bezpieczeįstZa:
Istnieje moŤliwoŌę sterowania bramĘ nawet wtedy, gdy urzĘdzenia zabez-
pieczajĘce nie dzia�ajĘ prawid�owo lub sĘ nieaktywne.

01. W�Ęczyę sterowanie bramy za pomocĘ nadajnika. JeŤeli urzĘdzenia 
zabezpieczajĘce zezwolĘ na otwarcie, brama otworzy siĨ normalnie. W 
przeciwnym razie w ciĘgu 3 sekund naleŤy ponownie aktywowaę i przy-
trzymaę przycisk s�uŤĘcy do wydania polecenia. 02. Po oko�o 2 sekun-
dach rozpocznie siĨ ruch bramy w trybie sManualnymt, to znaczy brama 
siĨ przesuwa dopłki wciskamy przycisk, a po jego zwolnieniu natych-
miast siĨ zatrzyma.

W przypadku uszkodzenia urzĘdzeļ zabezpieczajĘcych, naleŤy jak naj-
szybciej naprawię elementy automatyki.

11.2 – Rćczne blokoZanie  i odblokoZanie  motoreduktora
Si�ownik jest wyposaŤony w system mechaniczny, umoŤliwiajĘcy rĨczne 
otwieranie i zamykanie bramy. Te czynnoŌci rĨczne naleŤy wykonywaę w 
przypadku braku zasilania elektrycznego, usterek oraz podczas czynno-
Ōci instalacyjnych.

UZaga - W razie braki zasilania elektrycznego, w celu przesuniĨcia 
bramy moŤna wykorzystaę rłwnieŤ energiĨ z akumulatora zapasowego 
PR200, jeŤeli jest on obecny w instalacji.

W celu rĨcznego odblokowania si�ownika, naleŤy siĨ odnieŌę do rys. 39 i 
postĨpowaę w nastĨpujĘcy sposłb.

01. Obrłcię w prawo, o 90°, tarczĨ odblokowujĘcĘ w sposłb umoŤliwia-
jĘcy ods�oniĨcie sworznia odblokowujĘcego.

02. W�oŤyę klucz za�Ęczony do zestawu do odpowiedniego sworznia od-
blokowujĘcego.

03. PrzekrĨcię klucz odblokowujĘcy w prawo, wykonujĘc prawie pe�ny 
obrłt.

04. Teraz moŤna przesunĘę rĨcznie skrzyd�o bramy po�oŤenie.
05. W celu przywrłcenia funkcjonowania automatyki, naleŤy przekrĨcię w 

lewo klucz w sworzniu odblokowujĘcym i przesunĘę rĨcznie skrzyd�o 
aŤ do zatrzaŌniĨcia mechanicznego zaczepu skrzyd�a w mechanizmie 
ciĘgnĘcym.

06. Na koniec, wyjĘę klucz ze sworznia i przekrĨcię tarczĨ odblokowujĘcĘ 
w lewo o 90°, aŤ do zas�oniĨcia otworu.

W przypadku awarii motoreduktora, moŤliwe jest wykonanie odblokowa-
nia silnika w celu sprawdzenia, czy usterka nie dotyczy mechanizmu od-
blokowujĘcego.

11.3 – SteroZanie bramó
• Za pomocó nadajnika radioZego
Polecenie przypisane do kaŤdego przycisku zaleŤy od sposobu, w jaki 
zosta�o wczytane.

11.4 – KonserZacja do Zykonania przez uŠytkoZnika
PoniŤej wymienione zosta�y czynnoŌci, ktłre uŤytkownik bramy powinien 
okresowo wykonywaę:

• Do czyszczenia poZierzchni urzódzeį stosoZaõ lekko zZilŠonó 
łciereczkć (nie mokró). Nie uŠyZaõ substancji zaZierajócych al-
kohol, benzen, rozcieįczalniki lub inne substancje ĭatZopalne; 
uŠycie tych substancji moŠe doproZadziõ do uszkodzenia urzó-
dzeį i spoZodoZaõ poŠary lub poraŠenia pródem elektrycznym.

• UsuZanie liłci i kamieni: odĭóczyõ zasilanie od automatyki przed 
Zykonaniem kolejnych dziaĭaį, aby nikt nie doproZadziĭ do uru-
chomienia bramy.

11.5 – :ymiana baterii Z pilocie
Gdy bateria jest roz�adowana, zasiĨg nadajnika ulega znacznemu zmniej-
szeniu. JeŤeli po naciŌniĨciu przycisku dioda zapala siĨ i natychmiast ga-
Ōnie, zanikajĘc, oznacza to, Ťe bateria jest ca�kowicie roz�adowana i nale-
Ťy jĘ natychmiast wymienię.
JeŤeli natomiast dioda zapala siĨ tylko na chwilĨ, oznacza to, Ťe bateria 
jest czĨŌciowo roz�adowana. W takim przypadku, naleŤy nacisnĘę przy-
cisk na co najmniej pł� sekundy, aby nadajnik młg� wys�aę polecenie. 
JeŤeli jednak bateria jest zbyt mocno roz�adowana, by nadajnik młg� wy-
s�aę polecenie (i ewentualnie zaczekaę na odpowiedŢ), nadajnik wy�Ęczy 
siĨ, a Ōwiat�o diody zaniknie. W takim przypadku naleŤy przywrłcię nor-
malne dzia�anie nadajnika, wymieniajĘc roz�adowanĘ bateriĨ na innĘ tego 
samego typu, przestrzegajĘc wskazanej biegunowoŌci. Aby wymienię ba-
teriĨ, naleŤy postĨpowaę zgodnie z instrukcjĘ przedstawionĘ poniŤej.

a b

c d

 Baterie zaZierajó substancje niebezpieczne: nie Zolno ich Zy-
rzucaõ razem z odpadami komunalnymi, lecz naleŠy stosoZaõ 
sposoby utylizacji przeZidziane Z lokalnych przepisach.

39
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ZAĬòCZNIK 1

DEKLARAC-A ZGODNOŁCI CE

9godnie z dyrektywĘ 2006/42/WE, 9A�ÅC9NIK I, czĨŌę A (deklaracja zgodnoŌci CE dla maszyn)

––––––––––––––––––––

NiŠej podpisany/firma (nazwisko lub nazwa firmy, ktłra odda�a do uŤytku bramĨ z napĨdem): . . . . . . . . . . . . . . . . .

 . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 

Adres: . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .. . . . . . .

. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 

Deklaruje na Zĭasnó odpoZiedzialnołõ, Še urzódzenie:
- automatyka: napĨdzana brama skrzyd�owa

- Nr seryjny: . . . . . . . . . . . . . . . . . . .

- Rok produkcji: . . . . . . . . . . . . . . . . . . .
- Lokalizacja (adres): . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 

. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 

Speĭnia podstaZoZe Zymogi nastćpujócych dyrektyZ:
 2006/42/:E Dyrektywa Maszynowa

-est rÐZnieŠ zgodna z nastćpujócymi normami zharmonizoZanymi:
 EN 12445 „Drzwi i bramy przemys�owe, handlowe i garaŤowe. Bezpieczeļstwo uŤytkowania bram z napĨdem 

– metody badaļt

 EN 12453 „Drzwi i bramy przemys�owe, handlowe i garaŤowe. Bezpieczeļstwo uŤytkowania bram z napĨdem 

– wymaganiat

Nazwisko: . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .     Podpis: . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 

Data: . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 

Miejsce: . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 
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ZAĬòCZNIK 2

DEKLARAC-A ZGODNOŁCI
Deklaracja zgodna z dyrektywami: 1999/5/WE (R&TTE), 2014/30/WE (EMC); 2006/42/WE (MD) za�Ęcznik II, czĨŌę B

–––––––––––––––

UZaga: =aZartołõ ninieMszeM deklaracMi zgodnołci odpoZiada ołZiadczeniom znaMduMócym sić Z oficMalnym dokumencie zĭoŠonym Z siedzibie 
firmy Nice S.p.a., Z szczegÐlnołci ostatnim zmianom dostćpnym przed ZydrukoZaniem ninieMszeM instrukcMi. NinieMszy tekst zostaĭ dostosoZany 
Z celach ZydaZniczych. .opić oryginalneM deklaracMi moŠna uzyskaõ Z siedzibie spÐĭki Nice S.p.a. (TV) Italy.

Numer deklaracji: 571/ALTO100C              Wydanie: 0             JĨzyk: PL

NazZa producenta: NICE S.p.A.
Adres: Via Pezza Alta N°13, 31046 Rustignè di Oderzo (TV) Italy
Osoba upoZaŠniona do sporzódzenia dokumentacji technicznej: NICE S.p.A. – Via Pezza Alta N°13, 31046 Rustignè di Oderzo (TV) Italy
Typ produktu: Si�ownik elektromechaniczny 24 Vdc
Model / Typ: ALTO100C, ALTO100M
Urzódzenia dodatkoZe: PR200, ECCO5BO, ECCO5WO, PH200, FL200

Ja, niŤej podpisany Roberto Griffa, jako Chief Executive Officer deklarujĨ na w�asnĘ odpowiedzialnoŌę, Ťe wyŤej wymienione produkty sĘ zgodne 
z nastĨpujĘcymi dyrektywami:

• Model ALTO100C sĘ zgodne z DyrektywĘ PARLAMENTU EUROPEJSKIEGO I RAD8 NR 1999/5/WE z dnia 9 marca 1999 r. w sprawie 
urzĘdzeļ radiowych i koļcowych urzĘdzeļ telekomunikacyjnych oraz wzajemnego uznawania ich zgodnoŌci, zgodnie z nastĨpujĘcymi nor-
mami zharmonizowanymi:
Ochrona zdrowia (art. 3(1)(a)): EN 62479:2010.
Bezpieczeļstwo elektryczne (art. 3(1)(a)): EN 60950-1:2006 + A11:2009 +A12:2011 + A1:2010 + A2:2013.
KompatybilnoŌę elektromagnetyczna (art. 3(1)(b)): EN 301 489-1 V1.9.2:2011; EN 301 489-3 V1.6.1:2013.
Widmo radiowe (art. 3(3)): EN 300 220-2 V2.4.1:2012.

• Modele ALTO100C, ALTO100M, sĘ zgodne z D8REKT8WA PARLAMENTU EUROPEJSKIEGO I RAD8 NR 2014/35/UE z dnia 26 lutego 2014 
roku w sprawie harmonizacji ustawodawstw paļstw cz�onkowskich odnoszĘcych siĨ do udostĨpniania na rynku sprzĨtu elektrycznego prze-
widzianego do stosowania w okreŌlonych granicach napiĨcia (wersja przekszta�cona), zgodnie z nastĨpujĘcymi normami zharmonizowanymi:
EN 60335-1:2002 + A1:2004 + A11:2004 + A12:2006 + A2:2006 + A13:2008 + A14:2010 + A15:2011; EN 60335-2-103:2003 + A11:2009; 
EN 62233:2008.

• Modele ALTO100C, ALTO100M, sĘ zgodne z D8REKT8WA PARLAMENTU EUROPEJSKIEGO I RAD8 2014/30/UE z 26 lutego 2014 r. w 
sprawie harmonizacji ustawodawstw paļstw cz�onkowskich w zakresie zgodnoŌci elektromagnetycznej (wersja przekszta�cona), zgodnie z 
nastĨpujĘcymi normami zharmonizowanymi: EN 61000-6-2:2005; EN 61000-6-3:2007 + A1:2011.

Ponadto, produkty ALTO100C i WT10SK sĘ zgodne z nastĨpujĘcĘ dyrektywĘ w zakresie wymagaļ dotyczĘcych maszyn nieukoļczonych:

Dyrektywa PARLAMENTU EUROPEJSKIEGO I RAD8 NR 2006/42/WE z dnia 17 maja 2006 r. dotyczĘca maszyn, zmieniajĘca dyrektywĨ 95/16/
WE (przekszta�cenie)
• NiŤej podpisany deklaruje, Ťe stosowna dokumentacja techniczna zosta�a sporzĘdzona zgodnie z za�Ęcznikiem VII B dyrektywy 2006/42/WE 
oraz, Ťe spe�nione zosta�y nastĨpujĘce wymagania podstawowe:
1.1.1 - 1.1.2 - 1.1.3 - 1.2.1 - 1.2.6 - 1.5.1 - 1.5.2 - 1.5.5 - 1.5.6 - 1.5.7 - 1.5.8 - 1.5.10 - 1.5.11
• Producent zobowiĘzuje siĨ do przekazania w�adzom krajowym, w odpowiedzi na uzasadnione zapytanie, informacji dotyczĘcych maszyny 
nieukoļczonej, zachowujĘc ca�kowicie swoje prawa do w�asnoŌci intelektualnej.
• JeŤeli maszyna nieukoļczona zostanie przekazana do eksploatacji w kraju europejskim, ktłrego jĨzyk urzĨdowy jest inny niŤ jĨzyk niniejszej 
deklaracji, importer ma obowiĘzek do�Ęczyę do niniejszej deklaracji stosowne t�umaczenie.
• Ostrzegamy, Ťe maszyny nieukoļczonej nie moŤna przekazywaę do eksploatacji do czasu, kiedy maszyna koļcowa, do ktłrej zostanie 
w�Ęczona, nie uzyska deklaracji zgodnoŌci (jeŤeli wymagana) z za�oŤeniami dyrektywy 2006/42/WE.

Produkty ALTO100C e ALTO100M sĘ zgodne z nastĨpujĘcymi normami (w zakresie majĘcych zastosowanie czĨŌci): EN 13241-1:2003 + 
A1:2011; EN 12445:2000; EN 12453:2000; EN 12978:2003 + A1:2009.

Oderzo, 28 lipca 2016

InŠ. Roberto Griffa
(Chief Executive Officer)
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www.niceforyou.com

Nice S.p.A.
Via Pezza Alta, 13
31046 Oderzo TV Italy
info�niceforyou.com

Service Après Vente France
En cas de panne, merci de contacter obligatoirement 
notre Service Après Vente par téléphone ou par email :

0 820 859 203
Service 0,15 €/min + prix appel

niceservice@niceforyou.com
Merci de ne pas retourner le produit en magasin 

Worldwide Customer Service
customerservice@niceforyou.com




