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SOLIDline EasyWireless-ZIP 2.x y 3.x (GU45...-F03)
para ZIP Screens

In

E Instrucciones originales de ES
instalacion y funcionamiento



ES

indice de contenidos

oNoRLN=

— -
MRS

13.

14.
15.
16.
17.
18.
19.
20.
21,
22,
23.
24,
25.
26.
27.

Informacion general.......ccccveiviieccccccceeeeere e 2
Garantia.............

Uso adecuado
Instrucciones de seguridad..........ccmmrcircrrrsrnnrr e 3
Instrucciones de seguridad para el montaje............ccccceeevrrereeeeeeneees 4
Instrucciones de montaje......cccccceecccciiinnnnnn.

Instrucciones para el personal electricista
Puesta €N ServiCio........ccccoiiiiiiiiicciierrr e
Programar / borrar el emisor..........cccccceeieiiiiinscccsccsecerrre e
Comparacion de los tipos de motores........ccccceeeveviccccccneceeeeeenennnnans
Activar el modo de aprendizaje ........cccccmmmmnieerininnnsn e

. Ajuste de los finales de carrera con EasyWireless-ZIP 2.x

LT Lo 2 | 9
Ajuste de los finales de carrera con EasyWireless-ZIP 3.x

(Modo Plug & Play)......ccccoemmmrrrririiiissscccsssnmeere s e s essss s ssssmnsee e e e s esssnnnes
Programacion de la posicion intermedia...........ccccevvmmrrrnnennninnnnnne.
Formacion de grupos.......ccccccevveecccccnnmnenennns
Desconexidon de la funcion de proximidad
T o =Y
Desplazamiento a las posiciones finales ...........ccccovcerrrrrereiiinnnne.
Deteccion de obstaculos..........coccccccemmemniini e
Desactivar la deteccion de obstaculos en el recorrido de bajada..13
Activar de nuevo la deteccion de obstaculos .........ccccceeeeccccinneeens 13
Correccion de los finales de carrera.... .
QuUEé hacer N CaSO de .......cccciriiiicieiir e e 14
Mantenimiento .........ooovveieiece e ———— 14
Declaracion de conformidad..........cccccccmrmriiiiiiincccccsmeeeer e 15
Datos técnicos..........cccceeummeeennns .
Instrucciones de eliminacién de residuos ..........ccccocccerrrereiriiiinnns 16

Informacion general

Estimado cliente:

Con la adquisicion de un motor GEIGER, usted ha optado por un producto de calidad de la
casa GEIGER.

Muchas gracias por la decision tomada y por la confianza depositada en nosotros.

Antes de poner en marcha este accionamiento, tenga en cuenta las siguientes instrucciones de
seguridad. Estas tienen por objeto prevenir riesgos y evitar dafios personales y materiales.

El manual de servicio y montaje contiene informacién importante para el montador, el técnico
electricista y el usuario. Entregue el manual a la persona en cuestion.

El usuario debe conservar este manual de instrucciones.

Garantia

En caso de una instalacion incorrecta que se aparte del manual de servicio y montaje, y/o en
caso de modificaciones estructurales, se extinguira la garantia legal y contractual por vicios
materiales, asi como la responsabilidad en torno al producto.
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Uso adecuado

Los motores de la serie SOLIDline (GU45...-F03) con desconexion final electronica han sido
fabricados ideados para el accionamiento de ZIP Screens.

No esta permitido utilizar los accionamientos para: Accionamientos de rejas, accionamientos
de puertas, accionamientos de muebles, herramientas de elevacion.

GU 45 .. . - FO3

| Sistema de mando del motor
Cabezal de motor
Par motor en Nm
Diametro del motor
Accionamiento universal GEIGER

Instrucciones de seguridad

Advertencia: Instrucciones de seguridad importantes. Es
importante seguir estas instrucciones para garantizar la seguridad
de las personas. Estas instrucciones se deben conservar.

» No permitir que los nifios jueguen con sistemas de mando estacionarios. Mantener
los mandos a distancia alejados de los nifios.

» Revisar periédicamente el equipo para comprobar si existen fallos de equilibrado o si
sus cables y resortes estan desgastados o dafiados (en caso de que existan).

» Observar el toldo o persiana mientras se mueve y mantener a las personas alejadas
hasta que se cierre completamente.

» Prestar atencién al operar el mando de accionamiento manual con el toldo o persiana
abierta, ya que podria bajar de golpe si los resortes o cintas ceden o se rompen.

» No operar el equipo cuando se estén realizando trabajos (p.ej.: limpieza de ventanas)

en la proximidades.

Desconectar los equipos controlados automaticamente de la red de alimentacion si

se realizan trabajos (p.ej.: limpieza de ventanas) en las proximidades.

Examinar la zona de peligro durante el funcionamiento.

No utilizar el equipo si en la zona de peligro se hallan personas u objetos.

Desactivar inmediatamente los equipos danados hasta su reparacién.

Durante la realizacion de trabajos de mantenimiento y de limpieza es imprescindible

desactivar el equipo.

Evitar y asegurar los puntos que entrafien peligro de aplastamiento y de

cizallamiento.

» Esta permitida la utilizacion del equipo a nifios a partir de 8 afios, asi como a
personas con capacidades mentales, sensoriales o fisicas limitadas, o que tengan
falta de experiencia y conocimientos, siempre que se encuentren bajo supervisiéon
o se les haya instruido acerca del uso seguro del equipo, asi como de los riesgos
que supone. No permitir que los nifios jueguen con el equipo. Los nifios no pueden
realizar los trabajos de mantenimiento ni limpieza.

» El nivel de presion acustica de las emisiones ponderado en escala esta por debajo de
70 db(A)

» Desconectar el accionamiento de la alimentacion de corriente para cambiar las piezas
o para realizar el mantenimiento.

Si el accionamiento se desconecta de la red a través de un enchufe, el operario debe
poder controlar desde todos los lugares a los que tenga acceso que el enchufe siga
desconectado.

Si esto no fuese posible debido al disefio o a la instalacion, debe garantizarse que la
alimentacion de corriente esta desconectada bloqueando el enchufe en posicion de
desconexion (p.ej. interruptor de revision).

» El tubo de la carcasa del accionamiento puede calentarse mucho tras un largo
periodo en funcionamiento. Si se realizan trabajos en el equipo, el tubo de la carcasa
sélo puede tocarse una vez se haya enfriado.
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5. Instrucciones de seguridad para el montaje

Advertencia: Instrucciones de seguridad importantes. Seguir todas
las instrucciones de montaje ya que si éste se efectia de manera
incorrecta podrian producir lesiones graves.

» En el montaje del accionamiento sin proteccion mecanica de las piezas moviles y
del tubo de carcasa que se calienta, el accionamiento debe montarse a una altura
de al menos 2,5 m sobre el suelo o sobre otro nivel que garantice el acceso al
accionamiento.

» Antes de instalar el motor, es preciso retirar todos los cables que no sean necesarios
y poner fuera de servicio todos los dispositivos no requeridos para accionarlo.

» El elemento de activaciéon de un mando de accionamiento manual debe colocarse a
una altura de menos de 1,8 m.

» Si el motor se opera mediante un interruptor o un pulsador, dicho interruptor o
pulsador debera colocarse junto al mismo. El interruptor o pulsador no debera
encontrarse en las proximidades de piezas méviles. La altura de instalacion debe
quedar al menos 1,5 m por encima del suelo.

» Los mecanismos de mando montados de forma fija deben quedar colocados a la
vista.

» En un equipo que se extrae horizontalmente debe mantenerse una distancia
horizontal de al menos 0,4 m entre la pieza accionada totalmente extraida y cualquier
objeto fijo.

» Las revoluciones y el momento de medicion del accionamiento deben ser adecuados
para el equipo.

» Los accesorios de montaje utilizados deben estar disefiados para el momento de
medicion seleccionado.

» Para el montaje del accionamiento son necesarios buenos conocimientos técnicos y
buenas aptitudes mecanicas. Un montaje incorrecto puede provocar lesiones graves.
Los trabajos eléctricos deben ser efectuados por personal electricista segun las
disposiciones locales vigentes.

» Solo esta permitido utilizar cables de conexion adecuados para las condiciones
externas y que cumplan los requisitos correspondientes (ver catalogo de
accesorios).

» Si el equipo no incluye un cable de conexion y un enchufe u otro medio para
desconectarlo de la red que tenga en cada polo una abertura de contactos conforme
a las condiciones de la categoria de sobretension lll para desconexion completa, este
tipo de dispositivo de desconexiéon debe montarse en la instalacion eléctrica con
cableado fijo conforme a las disposiciones de instalacion.

» Los cables de conexiéon no deben montarse en contacto con superficies calientes.

» El enchufe para desconectar el accionamiento de la red debe estar accesible después
de la instalacién.

» Los cables de conexion dafnados deben ser sustituidos por el cable de conexién
GEIGER de igual conductividad.

» La fijacion del equipo debe realizarse como se describe en las instrucciones de
montaje. El equipo no debe fijarse con adhesivos, ya que estos no se consideran
fiables.
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6. Instrucciones de montaje

Antes de proceder a la fijacion se ha de comprobar la resistencia de la
mamposteria y de la base subyacente.

Antes de proceder al montaje, comprobar que el motor no presente
dainos visibles como fisuras o cables abiertos.

Atencion: Si quiere montar/atornillar el eje de enrollamiento con el
adaptador, medir la distancia del extremo del eje hasta la mitad de la
contera y marcarlo en el mismo eje.

Ala hora de atornillar en el eje, nunca hacerlo en

la zona donde se encuentra el motor tubular!

Cuando se introduce el motor tubular en el tubo de enrolle
no se debe forzar con un martillo.

Montaje en el Screen:

EI motor con sus respectivos adaptadores se introduce

hasta el fondo en el eje de enrollamiento.

Fijar el cojinete del motor en el testero.

Se fija el motor con el tubo al soporte del motor y se

asegura que quede bien posicionado.

Dependiendo del cabezal del motor existen diferentes

posibilidades para su fijacion:

— Fijar el cabezal motor con el soporte en forma de
cuadradillo.

— Fijar el motor con su respectivo soporte ideado para el
tipo de cabezal en concreto.

— Clipar el motor en el soporte adecuado Yy fijarlo girando
la pieza metalica.

El motor SOLIDLine de GEIGER es

adecuado para ejes de enrollamiento
con un diametro a partir de 50 mm.

ES
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Instrucciones para el personal electricista

Atencion: Instrucciones importantes de Red 230V / 50Hz
ejecucion. Seguir todas las instrucciones, |, """ 7777 " N
ya que una ejecucion incorrecta podria N —t '
provocar la rotura del accionamiento y pE —Lg 1
del dispositivo de conmutacién. B . )
Los trabajos en los bornes de servicio s6lo pueden ser PE N L1
realizados por personal electricista. oo L_od-_L__,
Los accionamientos con desconexion final electronica 1 A A A I
pueden conectarse en paralelo. ! " Y !
En la conexién en paralelo debe tenerse en cuenta la ] = S AP
carga maxima del dispositivo de conmutacion. 2
La conmutacion en caso de cambio del sentido de marcha g
debe realizarse en una posicion de desconexion. 3 S| o
El tiempo de conmutacion en caso de cambio de sentido g g 'g §’
de la marcha debe ser de al menos 0,5 s. N ~
En caso de redes trifasicas, para activar la direccion r-——8--F-4--F---
de subida y bajada debe utilizarse el mismo conductor : T T
externo.

Final de
carrera electronico
+
emisores radiocontrol

Los conductos de PVC no son adecuados para aparatos 1
que se utilizan al aire libre o que estén expuestos durante !
un tiempo prolongado a la radiacion ultravioleta intensa. :
No instalar estos conductos si es posible que entren en |
I
I
I
l
I

contacto con piezas de metal, cuya temperatura supere
los 70°C.

Los cables de conexion con enchufes de la empresa
Hirschmann se comprueban y autorizan con acopla-
mientos de la empresa Hirschmann.

Puesta en servicio

Definiciéon de ,,proximidad“:

Distancia del emisor al sistema de mando del motor:
max. 15 cm

o bien max. "
sujetar el emisor directamente al cable de conexion del NN\ 15cm I.h ]
motor. De este modo, el cable de conexién del motor <

actla de ,antena“ a una distancia de hasta 3 metros.
Definicion de ,,remoto“:

Distancia del emisor al sistema de mando del motor:
min. 1,5 m

o bien

distancia del emisor al cable de conexion del motor:

min. 0,5 m.

r, "

Programacion del emisor

En proximidad, pulsar la tecla Arriba o Abajo continuada-
mente durante aprox. 3 segundos hasta que el motor nos
de una confirmacion.

max. "Q%"
& ZOZ 15¢cm Lb o
°,)

Conectar el motor a la red eléctrica. Después de 2 segundos

. L, N N Conectar a la 2 x ,clac-clac*
el motor nos da una confirmacién haciendo dos movi- corriente!
mientos cortos hacia arriba y hacia abajo (2 x ,clac-clac®). >
o

De esta manera podemos transmitir el cédigo de hasta &
3 emisores diferentes.
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9. Programar / borrar el emisor

Activar modo de aprendizaje (s6lo necesario
para mandos a distancia adicionales):

Conectar el motor a la corriente eléctrica. Conectar a la 1x ,clac-clac
Subir la palanca. El motor reacciona con un movimiento >

corto hacia arriba y hacia abajo (1 x ,clac-clac”). @
En proximidad, pulsar la tecla Arriba o Abajo durante

aprox. 3 segundos..

El motor nos da la confirmacion (1 x ,clac-clac®). 1x

Después de cada interrupcién en el suministro de la corri- @
ente eléctrica, el modo de aprendizaje puede activarse en

un periodo de 30 min.

El modo de aprendizaje es necesario para la programa-
cién del emisor, o bien para poder reajustar los finales de

carrera. max. 15 cm
H r 1

A Para programar y/o borrar los cédigos 2. @0 b";” © §3
radio debe activarse primero el modo de ?5°] aprox. 1 seg.L==u

aprendizaje.

ﬁ Si no se realiza ninguna acciodn, tras 60 segundos el modo de aprendi-
zaje se desactiva automaticamente! El motor vuelve a estar en modo
operativo (3 x ,,clac-clac®).

Programar el emisor
Para programar / borrar el mando a distancia se debera activar
primero el modo de programacion.

En proximidad, pulsar la tecla Arriba o Abajo durante aprox.
1 segundo. El motor da la confirmacion (1 x ,clac-clac®).

El cédigo radio ha sido memorizado por el motor!

max. 15 cm
@ obien @ "’

aprox. 1 seg.u.h ]

Borrar los emisores memorizados

Para programar y/o borrar los mandos a distancia debe activarse
primero el modo de aprendizaje.

En proximidad, pulsar la tecla Arriba o Abajo continuadamente
durante aprox. 5 segundos. El motor reacciona rapidamente
(1 x ,clac-clac®). Mantener la tecla pulsada hasta que
después de 5 segundos el motor nos de la confirmacion de
que se ha borrado el cédigo (1 x ,clac-clac”).

Importante: Sélo se pueden borrar todos
los emisores y los sensores. No es
posible borrarlos individualmente.

max. 15 cm
© o bien ©® "g"

aprox. 1 seg..N%.

www.geiger.de ES 7



10. Comparacion de los tipos de motores

Caracteristicas de los tipos de motor EasyWireless-ZIP
Easy-Wireless-ZIP  Easy-Wireless-ZIP
2.x 3.x

Final de carrera superior:

Posicion libre o por presion de cierre

Final de carrera inferior:

Posicion libre o por presion de cierre
Modo Qi:

Buscar el final de carrera inferior y apretar
continuadamente la tecla de subida X -
a continuacion

Final de carrera superior: por presién de cierre

Modo Plug & Play:

Final de carrera inferior y superior -
por presion de cierre
Dual-Stop-Control
Compensacion del largo
Posicion SOFT en el final de carrera superior - -
GEIGER Powertronic (nivel de fuerza)
Minimizacién de fuerza de cierre GEIGER

x

XX
XX

X|[>
X (>

11. Activar el modo de aprendizaje

Compruebe en primer lugar si el motor se encuentra ya en modo de
aprendizaje antes de comenzar con el ajuste de los finales de carrera!
Se podra apreciar ya que el motor cuando arranca hace una ligera
parada (arranque, ligera parada, hace el recorrido). Si este no es el
caso, se deberan activar el modo de programacion.

Activar el modo de programacion

En proximidad, presionar la tecla de ARRIBA o de ABAJO
durante 3 segundos. El motor nos da una confirmacion

(1 x “clac-clac).

© o bien ©® "g"

aprox. 3 seg..N¥.

En remoto, presionar la tecla de ARRIBA o de ABAJO
durante 1 segundo. El motor nos da una confirmacién
(1 x “clac-clac).

() © obien @
aprox. 1 seg.

8 ES Gerhard Geiger GmbH & Co. KG | 100W1575es V000 0823



12. Ajuste de los finales de carrera con EasyWireless-ZIP 2.x
(Modo Qi)

La diferencia entre los finales de carrera superior e inferior debe ser
como minimo de 25 cm (una vuelta en el tubo de enrolle).

En primer lugar el motor se debe encontrar en modo de aprendizaje.
Se podra apreciar ya que el motor cuando arranca hace una ligera
parada (arranque, ligera parada, hace el recorrido).

Cambiar los finales de carrera

1. Llevar el screen hasta el final de carrera inferior deseado. Una vez llegado a este punto se
pueden realizar correciones también.

2. Desde el final de carrera inferior elegido, llevar el screen hasta la posicién final superior
presionando la tecla sin interrupciones en su recorrido hasta que el motor pare por presion.
Después habra quedado el ajuste de los finales de carrera registrado y el motor pasara
a modo operativo. Las teclas de ARRIBA y ABAJO concuerdan ahora con las direcciones
corresponientes de recorrido del motor.

Alternativa para entrar en modo de aprendizaje:
Realice la siguiente secuencia:

Pausa - SUBIDA - Pausa - BAJADA - Pausa - SUBIDA - Pausa - SUBIDA - Pausa
AN paN 4 A AN
5 seg. ‘1 seg. ‘ 5 seg. ‘1 seg. ‘ 5 seg. ‘1 seg. ‘ 5 seg. ‘1 seg.‘ 5 seg.

Dato a tener en cuenta: Entre las pulsaciones de las teclas de subida o bajada se debe
realizar una pausa de como minimo 5 segundos!

Respuesta del motor

EasyWireless-ZIP 2.x

1 x clac-clac * Programacién de finales de carrera activada

13. Ajuste de los finales de carrera con EasyWireless-ZIP 3.x
(Modo Plug & Play)

La diferencia entre los finales de carrera superior e inferior debe ser
como minimo de 25 cm (una vuelta en el tubo de enrolle).

En primer lugar el motor se debe encontrar en modo de aprendizaje.
Se podra apreciar ya que el motor cuando arranca hace una ligera
parada (arranque, ligera parada, hace el recorrido).

1. Presionar continuadamente la tecla ARRIBA o ABAJO hasta llegar al final de carrera
inferior. Después de 3 segundos presionando la tecla continuadamente, el motor entra en
modo automatico y se puede dejar de presionar dicha tecla.

2. La cortina sigue su recorrido hacia abajo hasta que el motor pare por presion.

3. El ZIP-Screen busca ahora automaticamente el final de carrera superior hasta que lo alcanza
y para por presion. Entonces se habra terminado con la programacion y el motor pasa a
modo operativo. Las teclas de ARRIBA y ABAJO concuerdan ahora con las direcciones
corresponientes de recorrido del motor.

Respuesta del motor

EasyWireless-ZIP 3.x

1 x clac-clac » Programacién de finales de carrera activada

www.geiger.de ES 9
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14. Programacion de la posicion intermedia

A partir de una posicioén cualquiera, avanzar hasta la clac-
posicion final deseada, detener mediante la tecla opuesta 1x clac

o la tecla de stop y mantener pulsada la tecla durante

aprox. 3 segundos hasta que el motor avise (1 x ,clac-clac”). d ¢
A continuacién, dejar de mantener pulsada la tecla! —.D
La posicién intermedia ha quedado memorizada.
Modificar posicion intermedia ‘
Véase ,Programacion de la posicién intermedia®, si bien, Y min. 1,5m
para una nueva posicion deseada. ®@obien@®" :

mf aprox. 1 seg.u
Borrar posicién intermedia Clac
Detener el screen cuando se encuentre en movimiento 3x clac

hacia arriba o hacia abajo y mantener la tecla de stop o /4
la tecla contraria a la marcha del motor pulsada durante d
5 segundos — después de 3 segundos reacciona el motor

con (1 x ,clac-clac®) - hasta que el motor nos confirma que

ha borrado la posicién intermedia (3 x ,clac-clac®). :
Y min. 1,5m ‘

D @obien@® " /(Y\

..... aprox. 5 seg.L

15. Formacion de grupos

(véase también el apartado programar/borrar cédigos radiocontrol)

Objetivo 1: Accionar la Cortina Ay la cortina B como grupo con un emisor de 1 canal.

Cortina: A+B

1. Se presiona durante 3 seg. en proximidad la tecla de subida o bajada para activar el modo
de aprendizaje en la cortina A.

2. Presionamos durante 1 seg. la misma tecla en proximidad en la cortina A para programar el
emisor.

3. Se presiona durante 3 seg. en proximidad la tecla de subida o bajada para activar el modo
de aprendizaje en la cortina B.

4. Presionamos durante 1 seg. la misma tecla en proximidad en la cortina B para programar el
emisor.

—t = =

a6 - +

A B

Es posible hacer lo mismo con una tercera cortina o mas!
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Objetivo 2: Accionar la cortina Ay la cortina B con un emisor de 6 canales
de manera individual y como grupo.
Cortina: A
1. Se presiona durante 3 seg. en proximidad la tecla de subida o bajada para activar el modo
de aprendizaje en la cortina A.
2. Presionamos durante 1 seg. la misma tecla en proximidad en la cortina A para programar el
emisor.

T ® Utiizar ==
ge| canal1 WP

cecen A

Cortina: B

1. Se presiona durante 3 seg. en proximidad la tecla de subida o bajada para activar el modo
de aprendizaje en la cortina B.

2. Presionamos durante 1 seg. la misma tecla en proximidad en la cortina B para programar el

emisor.
% iizar —
g 9 > Canal 2 -
cocen B
Cortina: A+ B

1. Se presiona durante 3 seg. en proximidad la tecla de subida o bajada para activar el modo
de aprendizaje en la cortina A.

2. Presionamos durante 1 seg. la misma tecla en proximidad en la cortina A para programar el
emisor.

3. Se presiona durante 3 seg. en proximidad la tecla de subida o bajada para activar el modo
de aprendizaje en la cortina B.

4. Presionamos durante 1 seg. la misma tecla en proximidad en la cortina B para programar el
emisor.

T ® Utilizar s ===

AN
gocl  Canal 3 - +

<

A B

16. Desconexion de la funciéon de proximidad
En caso de que dos motores se hallen instalados de tal forma que ambos se activen en
proximidad, existe la posibilidad de desconectar la funcién de proximidad en uno de los dos
motores.

Requisito previo: a los motores les deben ser asignados distintos
pares de teclas!

Para desconectar la funcién de proximidad, desplazar la cortina deseada hasta el final de
carrera superior, pulsar la tecla ARRIBA y mantenerla pulsada durante unos 5 segundos hasta
que el motor de una confirmacién (2 x ,clac-clac”).

Para conectar la funcion de proximidad, el motor debera desconectarse brevemente de la red
eléctrica.

www.geiger.de ES 11
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17.

18.

Emisores

Se puede efectuar el aprendizaje de un maximo de tres emisores diferentes. De este modo, el
motor puede formar parte de tres grupos independientes entre si. De manera adicional se puede
programar dos sensores.

Si ya se han memorizado tres emisores y se intenta registrar un cuarto, el emisor registrado en
tercer lugar se borrara y sera sustituido por el nuevo emisor.

Si ya se han registrado dos sensores y se intenta registrar un tercero, el sensor registrado en
segundo lugar se borrara y sera sustituido por el tercer sensor.

Ejemplo:

Receptor radiocontrol en el motor
Grupo 1 Grupo 2 Grupo 3 Sensor 1 Sensor 2

— ‘ —
[A Q
a0 D QP

Programar en posiciéon remoto / proximidad

En el receptor radio del motor se encuentra integrado un detector de proximidad, el cual sabe
distinguir entre una sefial que proviene de una distancia remota, (como minimo 1,5 m de
distancia del motor o bien a 0,5 m del cable del motor); y por otro lado también reconoce la
distancia de proximidad (como max. 15 cm del motor o directamente al cable de conexion).

Importante: Si se encuentran distintos motores asi como los
respectivos cables de conexion cerca los unos de los otros, se puede
programar el emisor de manera involuntaria al motor que no se desea.
Recomendacion:
Los motores, que se quieren accionar con otro canal o a través de otro emisor, deben mante-
nerse en el proceso de programacion desconectados de la red eléctrica.

Con los mandos a distancia o los emisores murales de la linea LC se pueden ajustar las
6 primeras posiciones. El interruptor DIP num. 7, 8 y 9 no tienen ninguna funcion!

Desplazamiento a las posiciones finales

No hay programada ninguna posicién intermedia:

Para desplazarse hasta las posiciones finales, basta con pulsar brevemente la tecla del sentido
de avance correspondiente.

Para detener el motor en desplazamiento, basta con pulsar brevemente la tecla del sentido
contrario o de stop.

Si se halla integrado un sensor de sol y viento en el sistema, se efectuara el desplazamiento a
las posiciones finales en modo automatico (,sol ON*).

Hay programada una posicion intermedia:

Para desplazarse a posiciones finales debe mantenerse pulsada la tecla del sentido de avance
correspondiente durante al menos 1,5 segundos.

Pulsando brevemente una tecla durante menos de 1,5 segundos, se efectuara el desplaz-
amiento hasta la posicién intermedia. Para detener el desplazamiento basta con pulsar
brevemente la tecla del sentido contrario o de stop.

Si se halla integrado un sensor de sol y viento en el sistema, siempre se efectuara el desplaza-
miento a la posicién intermedia en modo automatico (,sol ON*).
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19. Deteccion de obstaculos
Si después de la programacion del sistema se lleva a cabo el primer recorrido completo e
ininterrumpido de una posicién final a la otra, el sistema programa el par motor necesario.
Para todos los demas recorridos, efectuados de manera completa e ininterrumpida de una
posicion final a la otra, se reajustard automaticamente el par motor necesario. De este modo,
cualquier cambio paulatino en la instalacién, por ejemplo por envejecimiento, suciedad, frio o
calor, sera automaticamente tenido en cuenta.
Si existe una parada por la deteccién de un obstaculo que haya interrumpido el recorrido del
motor tanto en direccién subida como en bajada, el motor dara una sefial haciendo un pequefio
giro en la direccién contraria, El motor intenta — dependiendo de la configuracion — alcanzar su
final de carrera hasta 6 veces. Después de esto, el motor se queda parado.
El sentido de marcha en el que se detecto el obstaculo quedara bloqueado.
El blogueo se elimina si el motor ha estado accionado en el sentido contrario por un periodo de
tiempo determinado. Por lo tanto, en primer lugar se ha de retirar el obstaculo antes de poder
volver a operar en esta direccion.

Ya que el motor dispone de una sensibilidad especial en la funcion de
deteccion de obstaculos, se debera tener muy en cuenta las dimen-
siones del ZIP Screen y la eleccion del par motor que vaya acorde!

Para realizar la eleccién del motor ideal, puede servirle la siguiente tabla de parametros:

Peso de la barra inferior (kg)
5]7,5]10/12,5] 15[17,5] 20]22,5] 25]27,5] 30[32,5] 35/37,5] 40(42,5] 45/47,5] 50
512,212,9] 3,7 44] 52| 59| 6,6] 7,4 8,1] 8,8] 9,6[10,3[11,0]11,8]12,5[13,2]14,0]14,7
0[13/16(2,4(3,2| 40| 49| 57| 65| 7,3] 81| 89 9,7]10,5/11,3/12,1|112,9|13,8/14,6|/15,4|16,2
1
1

1411,8126/35| 44|53] 62| 7,1 79| 88| 9,7]10,6/11,5/12,4/13,2/14,1|15,0{15,9/16,8{17,7
11151192938 48, 57] 6,7| 7,7 86| 9,6/10,5/11,5/12,4/13,4/14,3/15,3/16,3{17,218,2/19,1
70 |1.2/116(21(3,1|41] 52| 62| 7,2 82| 9,3]10,3{11,3|12,4|13,4{14,4/15,5/16,5/17,5/18,5/19,6/20,6
75 |1.3|1,8]22(3,3|4,4| 55| 66| 7,7 88| 9,9]|11,0112,1|13,2/14,3/15,5/16,6/17,7|18,8/19,9|21,0|22,1
80 |1.4]19/24(35|47] 59| 71| 82| 94(10,6/11,8{12,9/14,1|15,3[16,517,7|18,8/20,0)121,2|22,4|123,5
20(25(3,8|50] 63| 75| 88/10,011,3/12,5(13,8/15,0/16,3{17,5/18,8/20,0/21,3/122,5|23,8/|25,0
90 |1,6/2,1]2,6(4,0/53] 66| 79| 9,3]10,6/11,9/13,2{14,6/15,9|17,2/18,519,9]21,2|22,5/23,8|25,2|26,5
95 |1,7|122/28(42|56] 7,0/ 84| 9,8/11,2/12,6/14,0{15,4/16,8|18,2/19,6/21,0/22,4|23,8/25,2|26,628,0
100 |1,8/2,4(29/4,4(59] 7,4| 8,8]10,3/11,8/13,2|14,7|16,2{17,7/19,1]20,6 22,1/23,5|25,0/26,5| 28,0/29,4
105 |1,9|2,5(3,114,616,2| 7,7| 9,3]10,8/12,4/13,9/15,5/17,0{18,5/20,1|21,6|23,2|24,7 | 26,3|27,8| 29,4|30.9
110 |1,9/2,6(3,2/4916,5| 81| 9.7]11,3/129/14,6/16,2/17,8{19,4]21,0/22,7|24,3/25,9|27,5/29,1]30,8|32.4
115 12,0/2,7(3,4|5,1]6,8| 8,5[10,2/11,8/13,5/15,2/16,9|18,6]20,3|22,0/23,7|25,4/27,1|28,8|30,5|32,2|33,8
120 |2,1]2,8(3,5/5,3|7,1| 8,8[10,6|12,4/14,1/15,9/17,7]19,4]21,2]23,0/24,7]26,5/28,3|30.0/31,8]33,6/35.3
6 Nm 10 Nm 20 Nm 30 Nm

Diametro del tubo (mm)
[
[3,]
o

Ya que cada sistema es diferente y se trata de valores preestablecidos, es recomendable hacer
una prueba en su sistema con nuestros técnicos especializados!

Con la utilizacién de un sensor de viento se debe hacer una prueba
de que realmente reaccione el Zip Screen como deseamos ante una
intensidad de viento determinada.

20. Desactivar la deteccion de obstaculos en el recorrido de
bajada

Con el motor EasyWireless-ZIP, la deteccién de obstaculos en la direccion de bajada es desacti-
vable, llevando el motor a su posicién final inferior y en este punto se vuelve a pulsar la tecla de
abajo continuadamente durante 5 segundos. Como confirmacion, el motor hace 2 veces clac.

21. Activar de nuevo la deteccion de obstaculos
La deteccion de obstaculos estara de nuevo activa, tan pronto el motor se encuentre en modo de
programacion para ajustar los finales de carrera.
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22.Correccion de los finales de carrera

Si ha habido una variacion en la longitud del screen,

ejemplo, se corregira automaticamente al cerrarse —

debido a cambios de temperatura por
dependiendo del modo de instalacion.

Después del recorrido de referencia, el motor detecta automaticamente la presion de cierre que
debe ejercer para cerrarse con la menor fuerza posible, para no dafiar el tejido.

23.Qué hacer en caso de ...

Problema Solucion

El motor no funciona. .

Motor desenchufado.

Por favor, comprobar el enchufe.
Comprobar el cable de conexién en cuanto
a la existencia de posibles dafios.
Controlar la tension de red y encargar la
comprobacion de la causa para el corte de
corriente a electricistas profesionales.

El motor se desplaza hacia arriba en lugar -
de hacia abajo.

No se ha realizado el ajuste de finales de
carrera como se deberia. Se deben ajustar
de nuevo los finales de carrera.

El emisor no funciona. .

Comprobar la pila.

El sensor de viento ha activado un
bloqueo temporal. Volver a intentarlo una
vez transcurrido el intervalo de bloqueo
correspondiente.

El cédigo de radiocontrol se ha borrado
accidentalmente. Repetir la programacion.

Tras varios desplazamientos, » El motor se ha calentado demasiado y

el motor se detiene y deja de se ha desconectado. Volver a intentarlo

reaccionar. transcurrido un periodo de enfriamiento de
aprox. 15 min.

El motor ya no funciona de manera » La funcion solar esta inactiva.

automatica. » El sensor de viento ha activado un

bloqueo temporal. Volver a intentarlo una
vez transcurrido el intervalo de bloqueo
correspondiente.

El cédigo de radiocontrol se ha borrado
accidentalmente. Repetir la programacion.

El motor hace una ligera parada al arrancar -
(arranca — para — arranca).

El motor se encuentra en modo de
aprendizaje. Eventualmente no se superé
la distancia minima de recorrido para
efectuar la programacion.

El motor no reacciona en proximidad. .

Acercarse el maximo posible con el emisor
al cabezal del motor o bien al cable de
conexion.

Cambiar las pilas del emisor.

La “zona de proximidad” ha sido desacti-
vada. Para activar la zona de proximidad,
se debe desconectar el motor de la corri-
ente eléctrica durante aprox. 3 segundos.
El intervalo de tiempo de modo de apren-
dizaje (30 min.) ha pasado.

24. Mantenimiento

El accionamiento no precisa de mantenimiento.
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25. Declaracion de conformidad

GEIGER

Declaracién de conformidad UE

Gerhard Geiger GmbH & Co. KG
Antriebstechnik

Schleifmiihle 6

D-74321 Bietigheim-Bissingen

Nombre del producto:

Motores para persianas venecianas, persianas enrollables y toldos

Denominacién de tipo:
GJ56.., GR45.., GU45.., GSIS6.., GB45.., GB35..

Directivas aplicadas:
2006/42/EG
2014/53/EU
2011/65/EU + (EU)2015/863 + (EU)2017/2102

Normas aplicadas:

EN 60335-1:2012

EN 60335-1:2012/AC:2014

EN 60335-1:2012/A11:2014

EN 60335-1:2012/A13:2017

EN 60335-1:2012/A1:2019

EN 60335-1:2012/A14:2019

EN 60335-1:2012/A2:2019

EN 60335-2-97:2006+A11:2008+A2:2010+A12:2015

EN 62233:2008

EN 62233 Ber.1:2008

EN IEC 5514-1:2021

ENIEC 5514-2:2021

ENIEC 61000-3-2:2019+ EN [EC 61000-3-2:2019/A1:2021
EN 61000-3-3:2013+EN 61000-3-3:2013/A1:2019+EN 61000-3-3:2013/A2:2022

ETSIEN 301 489-1V2.2.3(2019-11)
ETSIEN 301 489-3V2.1.1(2019-03)
ETSIEN 300 220-2 V3.2.1 (2018-06)
DIN EN IEC 63000:2019-05

Apoderado para la documentacién:
Gerhard Geiger GmbH & Co. KG

Direccién:

Schleifmuhle 6, D-74321 Bietigheim-Bissingen

If
e L._ L |
Bietigheim-Bissingen, el 18.07.2023 Roland Krausterente)
Schleifmiihle 6 | D-74321 Bietigheim-Bissingen
Phone +49(0)7142 9380 | Fax +49 (0) 7142 938 230 | info@geiger.de | www.geiger.de
Sitz Bietigheim-Bissingen | Amtsgericht Stuttgart HRA 300591 | USt-IdNr. DE145002146

Komplementar: Geiger Verwaltungs-GmbH | Sitz Bietigheim-Bissingen | Amtsgericht Stuttgart HRB 300481
Geschifrsfishrer: Roland Kraus | WEEE-Reg.-Nr. DE47902323

Podra encontrar las declaraciones de conformidad actuales en la pagina web www.geiger.es
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26. Datos técnicos

Caracteristicas técnicas Motor tubular SOLIDIline-SOC (GU45..)

GU4506 GU4510 GU4520 GU4530
Tension 230V~/50Hz
Corriente 0,36 A 0,47 A 0,63A 0,8A
Cos Phi (cosg) >0,95
Corriente de arranque x 1,2
(factor)
Rendimiento 83 W 105W 140 W 180 W
Par motor 6 Nm 10 Nm 20 Nm 30 Nm
N.° revol. 16 rpm 16 rpm 16 rpm 16 rpm
Categoria de proteccion IP 44
Longitud total " 509,5 mm 519,5 mm 549,5 mm 569,5 mm
Modo operativo S2 4 min S2 4 min S2 5 min S2 4 min
Nivel acustico? 39 dB(A) 39 dB(A) 41 dB(A) 41 dB(A)
Diametro 45 mm
Peso aprox. aprox. aprox. aprox.
1,85 kg 1,90 kg 2,20 kg 2,40 kg
Humedad ambiente seco, sin condensacion
Temperatura del T=-15°C .. +70°C
almacén

" SOLIDline-COM + 0,5 mm

2 Los datos sobre el nivel acustico medio sirven a modo orientativo. Los valores han sido recogidos por
GEIGER en marcha en vacio con el accionamiento colgado a una distancia de 1 m, calculando el valor medio
de los valores determinados durante 10 segundos. La medicion no hace referencia a ninguin estandar de

comprobacion especial.

Reservado el derecho a modificaciones técnicas. Encontrard mas informacion sobre el rango de temperatura

ambiente de los motores GEIGER en www.geiger.de

27.Instrucciones de eliminacion de residuos

Eliminaciéon de materiales de embalaje

Los materiales de embalaje son materias primas y, por tanto, reutilizables.

jPor el bien del medio ambiente deséchelos de forma adecuada!

Eliminacién de aparatos eléctricos y electrénicos.

Los aparatos eléctricos y electronicos deben separarse y eliminarse conforme a la directiva UE.

Nuestro equipo de asistencia técnica esta a su disposiciéon para responder a
cualquier tipo de consulta técnica en el teléfono: +49 (0) 7142 938 333.

G E I G E R Gerhard Geiger GmbH & Co. KG
Schleifmihle 6 | D-74321 Bietigheim-Bissingen

T +49 (0) 7142 9380 | F +49 (0) 7142 938 230

ANTRIEBSTECHNIK info@geiger.de | www.geiger.de

¢
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