Uniwersalny sterownik 4 kanatowy z kodem zmiennym (12-24 V)
Wersja wspoélpracujaca z 15 pilotami.

W komplecie ze sterownikiem sa dolaczone 2 piloty zmienno kodowe.

Sterownik moze wspotpracowac¢ maksymalnie z 15 pilotami , ktére mozna dokupié
oddzielnie.

Sterownik jest urzadzeniem opartym na uktadach mikroprocesorowych firmy: MICROCHIP
1 stuzy do sterowania r6znego rodzaju urzadzeniami elektrycznymi jak np.: bramy , drzwi
garazowe , rolety okienne , rygle elektromagnetyczne itp.

Zasilany jest z napigcia stalego 12 V oraz 24 V.

Przy zastosowaniu napiecia 24 V nalezy bezwzglednie wlgaczy¢ szeregowo w przewaod
zasilajacy rezystor 1000hm SW bedacy na wyposazeniu sterownika.

Posiada wbudowane dwa kanaty przekaznikowe z maksymalnym obciazeniem do 10 A.

oraz dwa kanaty niskopradowe do sterowania urzadzen ktérych pobér pradu
nie przekracza 200 mA.

Rozmieszczenie przyciskow , diod sygnalizacyjnych , listew kotkowych oraz wyjsé
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Styki przekaznikéw P1 oraz P2 mozna maksymalnie obciazy¢ pradem 10 A.

KA Kanat sterowany przyciskiem pilota oznaczonym literg A lub symbolem H

KB Kanat sterowany przyciskiem pilota oznaczonym literg B lub symbolem i-\
KC Kanat sterowany przyciskiem pilota oznaczonym literg C lub symbolem [ﬂ}(

KD Kanat sterowany przyciskiem pilota oznaczonym literg D lub symbolem &



PJJ-1,PJJ-2, PJJ-3,PJJ-4 -Listwy kotkowe

Poprzez odpowiednie potaczenie listew kotkowych umieszczonych na plytce sterownika , mozna
zworkami przyporzadkowac wyjscia: Wy 1, Wy 2 , Wy 3, Wy 4 do réznych przyciskéw pilota .

Fabrycznie wyjécia Wy 1, Wy 2, Wy 3 , Wy 4 przyporzagdkowane sg przyciskom A,B,C,D.

Zworki :JP1, JP2, JP3, JP4 - stuza do ustawienia trybu pracy poszczegoéinych kanatéw.

Zworka zdjeta - praca bistabilna kanatu
(nacis$niecie przycisku pilota zatacza kanat , powtérne nacisniecie przycisku pilota roztacza kanat.)

Zworka zalozona - praca monostabilna kanatu
[nacisniecie przycisku pilota powoduje zataczenie kanatu na okreslony czas (ustawialny)
a nastepnie kanat zostaje roztaczony].

Programowanie czasu dziatania kanatu przy pracy monostabilnej.

Naciskamy przycisk pilota odpowiadajgcy kanatowi [ A lub B lub C lub D ] dla ktérego chcemy ustawi¢ prace
monostabilng o okreslonym czasie trwania ( max . do 20 min.).
Po nacisnieciu wybranego przycisku pilota w ciaggu 4 sek. musimy nacisna¢ przycisk W3 umieszczony
na ptytce sterownika.
Dlugosé impulsu ktéry programujemy jest rowny czasowi trzymania przycisku W3.
Przy dluzszych czasach najlepiej na czas programowania zewrze¢ na stale dodatkowa zwora.
Podczas trzymania przycisku W3 dioda LED 2 musi sie pali¢.
Jesli zgasnie to przekroczony zostat czas 4 sek. na rozpoczecie programowania dtugosci impulsu lub
nastapit niekontakt na przycisku W3.
WAZNE!
Po zakonczeniu programowania diugosci czasu pracy monostabilnej kanatu nalezy wylaczy¢ zasilanie
sterownika .

Doprogramowywanie pilotéw do sterownika

1 - Rozbieramy obudowe rozkrecajgc wkrety wkretakiem krzyzakowym.

2 - Naciskamy mikrowytgcznik W1 - zacznie pulsowa¢ dioda LED 1 ( koloru czerwonego ).

3 - Puszczamy mikrowytgcznik W1.

4 - Naciskamy przycisk A w pilocie ktéry chcemy doprogramowac i czekamy
az dioda LED 2 ( koloru zéltego ) potwierdzi wpisanie do pamieci .

5 - Nacisniecie przycisku A w nastepnym pilocie spowoduje doprogramowanie kolejnego pilota.
Maksymalnie mozemy w ten sposob doprogramowacé 15 pilotéw wspétpracujacych
ze sterownikiem.

6 - Po doprogramowaniu ostatniego pilota czekamy 30 sek. az zostang one zapamietane przez
procesor (przestaje pulsowaé dioda LED 1 koloru czerwonego ) .

7 - Jesli po doprogramowaniu pilotéw natychmiast odtgczymy zasilanie sterownika
to réwniez wtedy piloty zostang zapamietane przez procesor.
Jest to krétsza metoda zapamietania wprogramowanych pilotéw.

8- Zmontowa¢ obudowe w kolejnosci odwrotnej niz w p.1

Kasowanie pilotow wspoétpracujacych ze sterownikiem

1 - Rozebrac obudowe rozkrecajgc wkrety wkretakiem krzyzakowym.
2 - Naciskamy mikrowytacznik W1 - zacznie pulsowa¢ dioda LED 1 ( koloru czerwonego ).
4 - Naciskamy jednoczes$nie mikrowytgczniki W 1 oraz W 2 co zasygnalizuje nam
mrugniecie diody LED 2 ( koloru zéitego ).
5 - Trzymamy wcisniete mikrowytgczniki W1 oraz W2 przez ok. 10 sek. do czasu powtérnego
mrugniecia diody LED 2 ( koloru zé6ttego ).
6 - Zwalniamy mikrowytgczniki W1 oraz W2 .
Procedura kasowania pilotow z pamieci sterownika zostala zakonczona.
Od tego momentu zaden pilot nie bedzie dziatat ze sterownikiem.
7 - Zmontowac¢ obudowe w kolejnosci odwrotnej niz w p.1






