Livret d’installation

Moteurs et commandes pour volets
roulants et protections solaires

BECKER

Ensemble tout simplement.




Avant-propos

Emploi du livret d’installation

Le livret d’installation fournit une description de la mise en service des moteurs tu-
bulaires Becker pour volets roulants et protections solaires, ainsi que de la mise en
service de différentes commandes Becker.

Le présent manuel s’adresse aux installateurs spécialisés et formés de la société
Becker-Antriebe GmbH.

Conformez-vous impérativement aux consignes de sécurité pour le montage et la
mise en service de moteurs tubulaires et commandes stipulées aux pages 134 et 135
a la fin de ce livret d’installation. Le non-respect de ces consignes peut provoquer
des blessures graves.

Le livret d’installation ne remplace pas les notices de montage et d’utilisation four-
nies avec les différents produits Becker.

Respectez impérativement les instructions du livret d’installation et de la notice de
montage et d’utilisation fournie avec le produit pour le fonctionnement ou la répara-
tion de I’installation. Becker-Antriebe GmbH décline toute responsabilité pour tous
dommages dus a une utilisation inappropriée.

Sous réserve de modifications techniques.
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Généralités

Types de moteurs pour volets roulants
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Type M:
Moteur avec fin de
course mécanique

Type Pico R+:
(1999-2007)
Moteur avec fin de
course électronique
pour les petits axes

Type PRF+:

(a partir de 2003)
Moteur avec récepteur
radio Centronic (868,3
MHz) et programmation
point a point

Type RP(+):
(a partir de 2009)

Moteur avec fin de
course électronique,
programmation point
a point et détection
d’obstacles sensible
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Type R(+):
(1997-2009)

Moteur avec fin de
course électronique et
détection d’obstacles
sensible

Type RF(+):
(2000-2002)

Moteur avec récepteur
radio (40 MHz) et
détection d’obstacles
sensible

Type PR+:

(a partir de 2005)
Moteur avec fin de
course électronique et
programmation point a
point

Type PROF+:

(a partir de 2009)
Moteur avec récepteur
radio Centronic (868,3
MHz), programmation
point a point et détection
d’obstacles sensible



—

Type RO(+):
(a partir de 2010)

Moteur avec fin de
course électronique et
détection d’obstacles
sensible

Type CO1:
(a partir de 2013)

Moteur avec récepteur
radio Centronic (868,3
MHz), programmation
point a point et détection
d’obstacles sensible

Type EO03:
(a partir de 2016)

Moteur avec fin de
course électronique,
programmation point
a point et détection
d’obstacles sensible

Type E14:

(a partir de 2017)
Moteur avec fin de
course électronique et
programmation point a
point

Type BO1:
(a partir de 2012)

Moteur avec récepteur
radio B-Tronic (868,3
MHz), programmation
point a point et détection
d’obstacles sensible

Type EO1:
(a partir de 2014)

Moteur avec fin de
course électronique,
programmation point
a point et détection
d’obstacles sensible
avec inversion du
mouvement

Type EO2:
(a partir de 2016)

Moteur avec fin de
course électronique et
détection d’obstacles
sensible (fonctions
comme RO+)

Type EVO 20 R:
(a partir de 2019)

Moteur de derniére
génération avec
régulation de vitesse,
programmation point
a point et détection
d’obstacles sensible
avec inversion du
mouvement
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Généralités
Quel moteur pour volets roulants a été installé ?

Sur les moteurs avec fin de course électronique de la
derniére génération, les fins de course peuvent étre
effacées, puis a nouveau réglées avec I’élément de
commande existant. Procédez pour cela comme suit :

Commencez par faire tourner le moteur pendant
6 secondes dans le sens de la montée ou de la de- Effacement des positions de
scente. fin de course

Effectuez ensuite les déplacements illustrés ci-contre t . . 1
pour effacer les positions de fin de course. Sile moteur

émet un double claquement, il s’agit du type RO+, EO1, s Is s S
EO2 ou E14. Si, au lieu d’émettre un claquement, le ’ ’
moteur exécute une montée et une descente, il s’agit . . 2/

)
alors du moteur de type EVO 20 R. s

Programmez ensuite les positions de fin de course
supérieure et inférieure avec les séquences décrites
ci-contre. Le moteur confirme chaque opération de
programmation par un simple claquement.

Fin de course supérieure

S 1s 1s
Si le moteur n’émet pas de claquement de confirmati-
on, le moteur installé est du type EO2 ou du type RO+. Fin de course inférieure

Si le moteur est sensible et s’arréte en cas de blocage

dans le sens de la descente avant de repartir en sens t ‘
inverse, il s’agit d’un moteur du type EO1. 1s S s 10s

Si le moteur ne réagit pas en présence d’un blocage, =
c’est un moteur du type E14. A=,

Vous pouvez identifier tous les autres moteurs a HWE  _— =
I’aide du kit de réglage. Raccordez les fils du cable de - :
connexion du moteur et ceux de la méme couleur du

kit de réglage.

Appuyez pendant 2 secondes sur la touche de pro- i
grammation @. n .
Si le moteur est bruyant alors que I’axe ne tourne pas,

le moteur installé est du type M. Remplacez alors
immédiatement le kit de réglage par un modele
compatible avec le type M.

Sile moteur claque 1 fois ou ne réagit pas, il s’agit d’un
moteur du type RO+, PR+, RF(+) PRF+, PROF+ ou BO1.



Faites tourner le moteur de 3 tours environ et appuyez
a nouveau sur la touche de programmation pendant
2 secondes (lorsqu’un nouveau claguement se fait
entendre, vous avez réglé une 2e position de fin de
course). Faites tourner le moteur de 1,5 tour envi-
ron dans le sens inverse et effectuez une séquence
d’effacement :

- Appuyez sur la touche de programmation @ et
maintenez-la enfoncée n E
- Appuyez sur la touche § @ et maintenez-la enfoncée

- Relachez la touche de programmation @

- Appuyez encore une fois sur la touche @ jusqu’a ce

que le moteur émette un double claguement.

En I’absence de réaction, les moteurs installés sont
des modeles avec récepteur radio intégré du type
RF(+) (jusqu’en 2002), type PRF+ (2003-2009), type
PROF+ (a partir de 2009), type CO1 (a partir de 2013)
ou du type BO1 (a partir de 2012) avec radio bidirecti-
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onnelle. La programmation de la télécommande corre- % Beoken
spondante permet d’identifier le type du moteur.

Si le moteur émet un double claquement, il est du type n .
RO(+) ou PR+.

Appuyez de nouveau sur la touche de programmation ©.
Si le moteur émet a nouveau un double claguement, il
est du type RO(+) (a partir de 2010).

Si le moteur claque 1 fois, il est du type ou PR+. Vous
avez alors programmé une position de fin de course.
Faites tourner le moteur de 3 tours pour sortir de la po-
sition de fin de course.

Si le moteur tourne sans interruption, il s’agit d’un mo-
teur du type PR+ (a partir de 2003).
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Moteurs du type M (M04)

Plaque signalétique

© Désignationdutype:parex.R8/177CM

R Dimension du moteur

(diamétre du tube)

P - 35mm

R -45mm

L - 58mm
8/17 Couple nominal/Vitesse de sortie
C Cable de connexion enfichable
M Fin de course mécanique

® Mode opératoire (fonctionnement de
courte durée S2)
Il faut prévoir une phase de refroidissement
au bout de 4 minutes de service continu.

® Numéro de série : par ex. 08 40 961630
08 Année 2008
40 Semaine calendaire
961630 Numéro d’ordre de production

Branchement

Les moteurs avec fin de course mécanique ne
doivent pas étre branchés en paralléle sur un
point de commande. Une décharge du con-
densateur peut endommager les commuta-
teurs de fin de course, entrainant un dépasse-
ment des positions de fin de course.

Le temps de commutation en cas de change-
ment de direction doit étre de 0,5 seconde au
minimum. Le commutateur et les commandes
ne doivent pas exécuter d’ordres simultanés
de montée et de descente.

Moteur

& BECKER

(e €@ =
A\ S IPU KA

R817CM@

Art.Nr.2010 110 100

M 8Nm

U 230 V

P 115 W

tKB 4 minbi=

Ser. Nr.. 0840961630R=

Made in Germany

Secteur




Informations

Assurez-vous, avant de procéder au
montage, que le dispositif de blocage de
la roue est bien enclenché (bien serré).

Appliquez un trait de repére sur I'axe
pour marquer la position de la roue et
percez a cet endroit un trou de 4 mm.

Bloquez la roue avec une vis ou un rivet
pour prévenir tout décalage axial dans
I’axe.
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Moteurs

La fleche sur la téte du moteur indique
le sens de rotation @. Il est possible de
régler la position de fin de course sur
I’'organe de réglage correspondant, par
ex. avec un outil de réglage flexible (Réf.
4933 200 002 0).

Une rotation dans le sens + élargit la pla-
ge, une rotation dans le sens - réduit la
plage.

Le déplacement maximum est de 38
rotations de I’axe.

i
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Moteurs du type M (M04)

Réglage des positions de fin de course

1. Réglage de la fin
de course inférieure
Une fois I'axe monté, fai-
tes tourner le moteur dans
le sens de la descente
jusqu’a ce qu’il s’arréte
automatiquement. Tour-
nez I'organe de réglage a
I'aide de I’outil de régla-
ge flexible en direction +
(sens des aiguilles d’une
montre) jusqu’a ce que
I’axe se trouve dans une
position permettant de
raccorder le volet roulant
al’axe.

Déconnectez la descente
et raccordez le volet rou-
lant a I’axe (accrochez les
attaches).




2. Réglage de la fin
de course supérieure
Faites monter le volet rou-
lant jusqu’a ce que le mo-
teur soit automatiquement
coupé par le commutateur
de fin de course supérieu-
re.

Remarque : a la livrai-
son (réglage usine), la
capacité de la cage est
préréglée sur 2 tours
dans le sens montée et
descente.

Le moteur s’arréte en

cours de montée au
bout de 4 a 5 rotations.
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Tournez  l'organe de
réglage correspondant T T
en direction du signe +
(sens des aiguilles d’une
montre) jusqu’a ce que le
volet roulant se trouve en N
position de fin de course

supérieure.

$¢ BECKER
“\‘:::.. ‘-‘“‘2“




Moteurs du type M17

Plaque signalétique

© Désignation du type : par ex. R4-M17

R Dimension du moteur
(diameétre du tube) @ BECKER
R - 45mm et
4 Couple nominal (4 Nm) e =
M Fin de course mécanique TobularMoor | =
17 Modele R4-M17 @

ArtNr.: 2010 110 043 0
M 4 Nm n 17 1/min
U 230V | f 50Hz
P8 W |l 040A
CL. 180 (H) | 52 4min @)
Ser. Nr.: 154960520 &)

® Mode opératoire (fonctionnement de
courte durée S2)

Il faut prévoir une phase de refroidissement
au bout de 4 minutes de service continu.

® Numéro de série : par ex. 15 49 60520
15 Année 2015
49 Semaine calendaire
60520 Numéro d’ordre de production

(€ & D

IP44
=

ki B

Made in Germany

Branchement

Les moteurs avec fin de course mécanique ne
doivent pas étre branchés en paralléle sur un Moteur
point de commande. Une décharge du con-
densateur peut endommager les microrup-
teurs de fin de course.

Le temps de commutation en cas de change-
ment de direction doit étre de 0,5 seconde au
minimum. Le commutateur et les commandes
ne doivent pas exécuter d’ordres simultanés
de montée et de descente.

| Secteur \/

Moteur 1 Moteur 2




Informations

Les moteurs avec fin de course méca-
nique du type M17 identifient automa-
tiguement les deux positions de fin de
course.

Pour gu’ils puissent identifier la position
de fin de course supérieure, il faut dé-
finir une butée (lame coudée ou butée
d’arrét).

Volets roulants

Moteurs

Pour qu’ils puissent identifier la position
de fin de course inférieure, il faut instal-
ler des attaches fixes. Ces attaches fixes
doivent s’enclencher et appuyer le volet
roulant contre le rebord de la fenétre.

La position de fin de course supéri-
eure est identifiée automatiquement
par 'augmentation du couple suite au
contact avec la butée d’arrét, la lame
coudée ou les butées cachées.

La position de fin de course inférieu-
re est identifiée automatiquement par
I’augmentation du couple au moment ou
les attaches fixes s’enclenchent.

I n’est pas nécessaire de procéder
a des essais d’installation ou des pro-
grammations.

& BECKER




Moteurs du type RO+ (E02)

Plaque signalétique

© Désignation du type : par ex. R 8/17RO+

R Dimension du moteur
(diameétre du tube)
R -45mm
8/17 Couple nominal/Vitesse de sortie
R Fin de course électronique pour
volets roulants
(0] Détection d’obstacles sensible
+ Compatibles avec verrou

® Mode opératoire (fonctionnement de
courte durée S2)
Il faut prévoir une phase de refroidissement
au bout de 4 minutes de service continu.

® Numéro de série : par ex. 1243 60105
12 Jahr 2012
43 Semaine calendaire
60105 Numéro d’ordre de production

Branchement

Il est possible de brancher en parallele sur un
point de commande plusieurs moteurs avec
fin de course électronique. En fonction de la
consommation de courant respective, le nom-
bre maximal de moteurs commandés de ma-
niere synchrone se limite a 5.

Le temps de commutation en cas de change-
ment de direction doit étre de 0,5 seconde au
minimum. Le commutateur et les commandes
ne doivent pas exécuter d’ordres simultanés
de montée et de descente.

& BECKER

BECKER Antriebe GmbH

Friedrich-Ebert Str. 2-4
35764 Sinn

Tubular Motor

R 8/17 RO+ @
Art.Nr.: 2010 120 069 0
M 8Nm n 17 1/min
U 230 V |f 50 Hz
P 100 W |l 045 A

C1. 180 (H) |S2 4 min @)
Ser. Nr: 124360105 @)

(€ A [Kar

Made in Germany

Secteur

Moteur 1 Moteur 2




Informations

Les moteurs avec fin de course élect-
ronique du type RO+ (E02) identifient
et programment automatiquement les
deux positions de fin de course.

Pour qu’ils puissent identifier sans erreur
la position de fin de course supérieure,
il faut la présence d‘une butée (butée
invisible dans la lame finale ou butée
d‘arrét).
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Installation avec attaches

Pas plus d’une lame de volet roulant ne

doit dépasser de la trémie. En position

de fin de course inférieure, les attaches .
doivent contrer le mouvement de rota-

tion de I'axe. Montez les attaches avec

des intervalles de 30 cm.

Installation avec verrous

Le verrou doit étre bien enclenché et

appuyer le volet roulant contre le rebord .
de la fenétre.

Les fins de course peuvent étre réglées
avec chacun des éléments de commande.

Les positions de fin de course s’effacent
avec le kit de réglage. Une autre solution
consiste a effacer les positions de fin de
course avec le point de commande existant
par le biais d’'une séquence d’effacement.

du moteur et ceux de la méme couleur

Raccordez les fils du cable de connexion =
du kit de réglage.

i)
v
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Moteurs du type RO+ (E02)

Réglage des positions de fin de course avec le kit de réglage

1. Programmation de la fin de
course supérieure r
Faites monter le volet roulant en position
de fin de course supérieure jusqu’a ce
que le moteur s’arréte automatiquement.

Remarque : pour la premiére montée
(essai d’installation), le moteur tourne
a puissance réduite pour des raisons
de sécurité. Le moteur peut s’arréter
avant d’avoir atteint la fin de course
supérieure lorsque la force déployée
arrive a ses limites. Il suffit de donner
un bref contrordre (dégagement) pour
redémarrer le moteur jusqu’a ce qu’il
atteigne la position de fin de course
supérieure.

2. Programmation de la fin de
course inférieure

Faites descendre le volet roulant jusqu’a ce
que le moteur s’arréte automatiquement
sous I’effet du refoulement des attaches ©®
ou du blocage du verrou ®.




3. Effacement des positions
de fin de course avec le kit de
réglage
- Appuyez sur la touche de programmation
@ et maintenez-la enfoncée /@ BEcKEn\
- Appuyez surlatouche § @ et maintenez-
la enfoncée

- Relachez la touche de programmation @ - !

- Appuyez encore une fois sur la touche
de programmation @ jusqu’a ce que le
moteur émette un double claguement. \ /

(7]
et
c
3
=
(=)
1
[12]
)
9
O
>

n
e
>
(]
=
]
P

4. Effacement des positions de

fin de course avec un point de
commande quelconque
Faites tourner le moteur pendant %

6 secondes dans le sens montée ou de-

scente. brieve- “brigve- briéve- briéve-
Puis effectuez rapidement les opérations @ ment! ment! ment! ment!
a @ de la séquence d’effacement illustrée

ci-contre jusqu’a ce que le moteur émette [} [6)

un double claguement.
Pour les éléments de commande avec
auto-maintien, donnez un ordre bref

d’arrét aprés chaque ordre de déplace-
ment.

e

brieve- brieve- brieve- Appuyer et
ment! ment! ment!  maintenir
enfoncé !

Z



Moteurs du type E14

Plaque signalétique

© Désignation du type : par ex. R8-17-E14

R Dimension du moteur
(diametre du tube)
R-45mm
8-17  Couple nominal/Vitesse de sortie
E Fin de course électronique
14 Modele

® Mode opératoire (fonctionnement de
courte durée S2)
Il faut prévoir une phase de refroidissement
au bout de 4 minutes de service continu.

® Numéro de série : par ex. 1770112501
17 Année 2017
01 Semaine calendaire
12501 Numéro d’ordre de production

Branchement

Il est possible de brancher en paralléle sur un
point de commande plusieurs moteurs avec
fin de course électronique. En fonction de
la consommation de courant respective, le
nombre maximal de moteurs commandés de
maniere synchrone se limite a 5.

Le temps de commutation en cas de change-
ment de direction doit étre de 0,5 seconde au
minimum. Le commutateur et les commandes
ne doivent pas exécuter d’ordres simultanés
de montée et de descente.

& BECKER

BECKER Antriebe GmbH
Friedrich-Ebert Str. 2-4
35764 Sinn

R8-17-E14 @
Tubular Motor
R8/17C PR+ V2

Art.Nr.: 2010 120 146 0

M 8 Nm n 17 1/min
U 230V [f 50Hz
P 100 W I 045A

cl. 180 (H) [ 524 min @)
Ser. Nr: 170112501 @)

e
IP44

X

45 Made in Germany

Secteur

Moteur 1 Moteur 2




Informations

Les moteurs avec fin de course électronique
du type E14 identifient et programment
automatiquement les positions de fin de
course lorsque des butées ont été prévues.
En I'absence de butées, il faut faire une pro-
grammation des points d’arrét finaux.

Pour gu’ils puissent identifier sans erreur
la position de fin de course supérieure,
il faut la présence d‘une butée (butée
invisible dans la lame finale ou butée
d‘arrét).
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Installation avec attaches

Pas plus d’une lame de volet roulant ne doit
dépasser de la trémie. En position de fin
de course inférieure, les attaches doivent
contrer le mouvement de rotation de 'axe.
Montez les attaches avec des intervalles de
30cm.

Installation avec verrous

Le verrou doit étre bien enclenché et
appuyer le volet roulant contre le rebord
de la fenétre.

Les fins de course peuvent étre réglées
avec chacun des éléments de commande.
Les positions de fin de course s’effacent
avec le kit de réglage.

Réglage des positions de fin de
course

Les fins de course peuvent étre réglées
de 2 fagons :

© Kit de réglage

@ Point de commande

AUTO
12.00
L icuy
" Omy

2 eecken | W

48>

7
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Moteurs du type E14

Réglage des positions de fin de course avec le kit de réglage

1. Réglage de la position de fin O =TohGeTET O =T oG
de course supérieure avec le kit l')\n l:’}‘

de réglage
Raccordez les fils des cables de connexion ?

du moteur et ceux de la méme couleur du

kit de réglage Becker.

® Vers la butée supérieure

Faites monter le volet roulant contre % Becken

la butée supérieure jusqu’a ce que le

moteur s’arréte automatiquement. .
® Vers le point supérieur

Déplacez le volet roulant dans la po-

sition voulue et appuyez sur la touche
de programmation du kit de réglage

jusqu’a ce que le moteur claque 1 fois.

2. Réglage de la position de fin
de course inférieure avec le kit
de réglage

® Vers labutée inférieure

Si I'installation comporte des verrous
(attaches rigides), faites descendre le
volet roulant jusqu’a ce que le moteur
s’arréte automatiquement.

® Vers le point inférieur

Déplacez le volet roulant dans la po-
sition voulue et appuyez sur la touche
de programmation du kit de réglage
jusqu’a ce que le moteur claque 1 fois.

3. Effacement des positions de fin
de course avec le kit de réglage
- Appuyez sur la touche de programma-

tion @ et maintenez-la enfoncée

- Appuyez surlatouche § ® et maintenez- V. e \
la enfoncée

- Relachez la touche de programmation @ - !

- Appuyez encore une fois sur la touche

de programmation @ jusqu’a ce que le

moteur émette un double claquement. \ /

Sile moteur se trouve entre deux positions
de fin de course, ces dernieres seront tou-
tes les deux supprimées. Si le moteur se
trouve dans une position de fin de course,
seule cette derniére sera effacée.



Réglage des positions de fin de course avec le point

de commande

1. Réglage de la position de

fin de course supérieure avec

I’élément de commande

® Vers la butée supérieure
Faites monter le volet roulant contre
la butée supérieure jusqu’a ce que le
moteur s’arréte automatiquement.

® Vers le point supérieur
Faites monter le volet roulant dans la
position de fin de course supérieure
. Faites ensuite descendre 2 fois
brievement le volet roulant @, puis
faites le remonter jusqu’a ce que le
moteur s’arréte automatiquement et
claque 1 fois ©.

2. Réglage de la position de

fin de course inférieure avec le

point de commande

® Vers la butée inférieure
Si I'installation comporte des verrous
(attachesrigides), faites descendre le
volet roulant jusqu’a ce que le moteur
s’arréte automatiquement.

® Vers le point inférieur
Faites descendre le volet roulant dans
la position de fin de course inférieure
. Faites ensuite monter 2 fois brigve-
ment le volet roulant @, puis faites-le
redescendre jusqu’a ce que le moteur
s’arréte automatiquement et claque 1
fois ©.

3. Effacement des positions de

fin de course avec un point de

commande quelconque

Faites tourner le moteur pendant

6 secondes dans le sens montée ou de-

scente.

Puis effectuez rapidement les opérations @
a ® de la séquence d’effacement illustrée
ci-contre jusqu’a ce que le moteur émette
un double claquement.

Pour les éléments de commande avec
auto-maintien, donnez un ordre bref
d’arrét apreés chaque ordre de déplace-
ment.

@ 1 claquement

$1 cl_aquement
IR SR

LR

brieve- “brieve- brieve- brieve-
ment! ment! ment! ment!
(5] ? (6] o (8]
brieve- brieve- “brieve- Appuyer et
ment!  ment! ment! maintenir
enfoncé !
ttees 2o
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Moteurs du type PR+

Plaque signalétique

© Désignation du type : par ex. R8/17 C PR+

R Dimension du moteur
(diametre du tube)
P - 35mm
R -45mm
8/17  Couple nominal/Vitesse de sortie
C Cable de connexion enfichable
P Programmable point a point
R Fin de course électronique pour
volet roulant
+ Compatible avec verrou

® Mode opératoire (fonctionnement de
courte durée S2)
Il faut prévoir une phase de refroidissement
au bout de 4 minutes de service continu.

© Numéro de série : par ex. 08 40 961630
08 Année 2008
40 Semaine calendaire
961630 Numéro d’ordre de production

Branchement

Il est possible de brancher en paralléle sur un
point de commande plusieurs moteurs avec
fin de course électronique. En fonction de
la consommation de courant respective, le
nombre maximal de moteurs commandés de
maniére synchrone se limite a 5.

Le temps de commutation en cas de change-
ment de direction doit étre de 0,5 seconde au
minimum. Le commutateur et les commandes
ne doivent pas exécuter d’ordres simultanés
de montée et de descente.

R 8/17 CPR+ @
Art.Nr.2010 120 122 0
M 12Nm|[n 17 min
U 230 V |f 50 Hz
P 115 W|l 05 A

Made in Germany

Moteur

Secteur

Moteur 1 Moteur 2

Ser. Nr.. 0840961630F=




Informations

Lesmoteursavecfinde course électronique
du type PR+ identifient et programment
automatiqguement les positions de fin
de course lorsque des butées ont été
prévues. En l'absence de butées, il y a
programmation des points d’arrét finaux.

Pour qu’ils puissent identifier sans erreur
la position de fin de course supérieure,
il faut la présence d‘une butée (butée
invisible dans la lame finale ou butée
d‘arrét).
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Installation avec verrous

Le verrou doit étre bien enclenché et
appuyer le volet roulant contre le rebord
de la fenétre.

Vous pouvez régler les positions de fin
de course al’aide du kit de réglage ou de
I'interrupteur placé sur la téte du moteur.

Raccordez les fils du cable de connexion
du moteur et ceux de la méme couleur
du kit de réglage.

2



Moteurs du type PR+

Réglage des positions de fin de course avec les interrupteurs

1. Effacement des deux
positions de fin de course avec
les interrupteurs

Réglez les deux interrupteurs sur O et
émettez un bref ordre de déplacement.

2. Réglage de la position de fin
de course inférieure avec les
interrupteurs
@ Vers le point inférieur
Déplacez le volet roulant dans
la position voulue et basculez
I’interrupteur correspondant de O al.
® Vers la butée inférieure
Réglez les deux interrupteurs sur l. Si
I'installation comporte des verrous
(attachesrigides), faites descendre le
volet roulant jusqu’a ce que le moteur
s’arréte automatiquement.

3. Réglage de la position de fin
de course supérieure avec les
interrupteurs
® Vers la butée supérieure
Faites monter le volet roulant contre
la butée supérieure jusqu’a ce que le
moteur s’arréte automatiquement.
® Vers le point supérieur
Faites monter le volet roulant
dans la position supérieure
voulue et basculez linterrupteur
correspondant de O a | (possible
uniquement a I’aide du kit de réglage
pour les verrous).




Réglage des positions de fin de course avec le kit de réglage

1. Réglage de la position de fin
de course inférieure avec le kit
de réglage

Raccordez les fils des cables de
connexion du moteur et ceux de la
méme couleur du kit de réglage Becker.
Poussez les deux interrupteurs dans la
position de programmation (J).

® Vers le point inférieur

Déplacez le volet roulant dans la
position voulue et appuyez sur la
touche de programmation du kit de
réglage jusqu’a ce que le moteur
claque 1 fois.

® Vers la butée inférieure

SiI'installation comporte des verrous
(attaches rigides), faites descendre
le volet roulant jusqu’a ce que le
moteur s’arréte automatiquement.

— —
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2. Réglage de la position de fin

de course supérieure avec le kit

de réglage

® Vers la butée supérieure
Faites monter le volet roulant contre
la butée supérieure jusqu’a ce que le
moteur s’arréte automatiquement.

® Vers le point supérieur
Faites monter le volet roulant dans la
position supérieurevoulue etappuyez
sur la touche de programmation
du kit de réglage jusqu’a ce que le
moteur claque 1 fois.

3. Effacement des positions de fin

de course avec le kit de réglage
- Appuyezsurlatouchede programmation /@ BEGKER\
© et maintenez-la enfoncée
- Appuyez surlatouche § @ et maintenez-
la enfoncée
- Relachez la touche de programmation @
- Appuyez encore une fois sur la touche \ /
de programmation @ jusqu’a ce que le

moteur émette un double claguement.

Sile moteur se trouve entre deux positions
de fin de course, ces dernieres seront tou-
tes les deux supprimées. Si le moteur se
trouve dans une position de fin de course,
seule cette derniére sera effacée.

2N
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Moteurs du type EO1

Plaque signalétique

© Désignation du type : par ex. R8-EO01

R Dimension du moteur @
(diameétre du tube) BECKER
BE'CK_ER Antriebe GmbH
P -35mm Sarea s oot
R -45mm
8 Couple nominal Tu;?:ﬁ:ﬂ?
E Fin de course électronique R8/17C PRO+
01 Modéle Art.Nr.: 2010 120 139 0
M 8N 17 1/mi
® Mode opératoire (fonctionnement de T mn\; : = Hr:m
courte durée S2) ST E
Il faut prévoir une phase de refroidissement Cl. 180 (H) | 524 min@
au bout de 4 minutes de service continu. | Ser.Nr.: 150661007}
© Numéro de série : par ex. 15 06 61007
senesp Ce€
15 Année 2015 P44
06 Semaine calendaire

61007 Numéro d’ordre de production

Branchement

Il est possible de brancher en paralléle sur un
point de commande plusieurs moteurs avec
fin de course électronique. En fonction de
la consommation de courant respective, le
nombre maximal de moteurs commandés de
maniere synchrone se limite a 5.

Moteur 1 Moteur 2

Le temps de commutation en cas de
changement de direction doit étre de 0,5
seconde au minimum. Le commutateur et les
commandes ne doivent pas exécuter d’ordres
simultanés de montée et de descente.

Secteur

II faut, pour que la détection d’obstacles \
sensible puisse étre activée, que la roue avec
détection d’obstacles soit montée sur le
moteur.

Roue Roue avec
détection
d’obstacles



Informations

Lesmoteursavecfinde course électronique
du type EO1 identifient et programment
automatiquement les positions de fin
de course lorsque des butées ont été
prévues. En I'absence de butées, il y a
programmation des points d’arrét finaux.

Pour gu’ils puissent identifier sans erreur
la position de fin de course supérieure,
il faut la présence d‘une butée (butée
invisible dans la lame finale ou butée
d‘arrét).

Installation avec attaches

Pas plus d’une lame de volet roulant ne
doit dépasser de la trémie. En position
de fin de course inférieure, les attaches
doivent contrer le mouvement de
rotation de I'axe. Montez les attaches
avec des intervalles de 30 cm.

Installation avec verrous

Le verrou doit étre bien enclenché et
appuyer le volet roulant contre le rebord
de la fenétre.

Les fins de course peuvent étre réglées
avec chacun des éléments de commande.

Les positions de fin de course s’effacent
avec le kit de réglage.

Réglage des positions de fin de
course

Les fins de course peuvent étre réglées
de 3 fagons :

@ Interrupteur sur le moteur
A Kit de réglage
® Point de commande
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Moteurs du type EO1

Réglage des positions de fin de course avec les interrupteurs
(A B/
i i

1. Effacement des deux posi-
tions de fin de course avec les
interrupteurs

Réglez les deux interrupteurs sur O et
émettez un bref ordre de déplacement.

2. Réglage de la position de fin
de course supérieure avec les
interrupteurs
® Vers la butée supérieure
Réglez les deux interrupteurs sur |l et
faites monter le volet roulant contre
la butée supérieure jusqu’a ce que le
moteur s’arréte automatiquement.
® Vers le point supérieur
Faites monter le volet roulant
dans la position supérieure
voulue et basculez [Iinterrupteur
correspondantde O al.

3. Réglage de la position de fin

de course inférieure avec les

interrupteurs

® Vers la butée inférieure
Faites descendre le volet roulant
jusqu’a ce que le moteur s’arréte
automatiquement.

® Vers le point inférieur
Faites descendre le volet roulant
dans la position inférieure voulue et
basculezl’interrupteur correspondant
de O al (option impossible lorsque la
butée supérieure est programmée,
les deux interrupteurs se trouvant sur

l).




Réglage des positions de fin de course avec le point de
commande
1. Réglage de la position de fin de

course supérieure avec I’élément A
de commande

Poussez les deux interrupteurs situés
sur le moteur dans la position de
programmation (J).

® Vers labutée supérieure
Faites monter le volet roulant contre
la butée supérieure jusqu’a ce que le
moteur s’arréte automatiquement.

® Vers le point supérieur
Faites monter le volet roulant dans la po-
sition de fin de course supérieure . Fai-
tes ensuite descendre 2 fois brievement
le volet roulant @ , puis faitesle remonter
jusqu’a ce que le moteur s’arréte auto-
matiquement et claque 1 fois ©.

2. Réglage de la position de

fin de course inférieure avec le

point de commande

® Vers la butée inférieure
Faites descendre le volet roulant con-
tre la butée inférieure jusqu’a ce que
le moteur s’arréte automatiquement.

® Vers le point inférieur
Faites descendre le volet roulant dans
la position de fin de course inférieure ©.
Faites ensuite monter 2 fois brievement le
volet roulant @, puis faites-le redescend-
re jusqu’a ce que le moteur s’arréte auto-
matiquement et claque 1 fois ©.

3. Effacement des positions de o
fin de course avec un point de
commande quelconque % ’

© 3! claquement
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(B) ‘\1 claquement

Faites tourner le moteur pendant 6 se-
condes dans le sens montée ou descen-
te.

. . L ment! ment! ment! ment!
Puis effectuez rapidement les opérations

O a ® de la séquence d’effacement il- (5) (6) (7) (8)
lustrée ci-contre jusqu’a ce que le mo-

teur émette un double claquement. v v
Pour les éléments de commande avec | | [ \

auto-maintien, donnez un ordre bref d’

brieve- ‘briéve- brieve- briéve-

arrét aprés chaque ordre de déplace-  brieve- briéve- briéve- Appuyer et
ment. ment! ment! ment! maintenir
enfoncé !



Moteurs du type EO1

Réglage des positions de fin de course avec le kit de réglage

1. Réglage de la position de fin 0 o
de course supérieure avec le kit — l—%’]&mﬂmﬂm

de réglage —]
Raccordez les fils des cables de connexion
du moteur et ceux de la méme couleur

du kit de réglage Becker. Poussez les
deux interrupteurs dans la position de
programmation (J).
® Vers la butée supérieure
Faites monter le volet roulant contre .
la butée supérieure jusqu’a ce que le
moteur s’arréte automatiquement.
® Vers le point supérieur

Déplacez le volet roulant dans la po-
sition voulue et appuyez sur la touche
de programmation du kit de réglage
jusqu’a ce que le moteur claque 1 fois.

2. Réglage de la position de fin
de course inférieure avec le kit
de réglage
® Vers la butée inférieure
Faites descendre le volet roulant con-
tre la butée inférieure jusqu’a ce que
le moteur s’arréte automatiquement.
® Vers le pointinférieur
Déplacez le volet roulant dans la po-
sition voulue et appuyez sur la touche

de programmation du kit de réglage
jusqu’a ce que le moteur claque 1 fois.

3. Effacement des positions de fin

de course avec le kit de réglage

- Appuyez sur la touche de programmation

@ et maintenez-la enfoncée

- Appuyez surlatouche § @ et maintenez-
la enfonceée

- Relachez la touche de programmation @

- Appuyez encore une fois sur la touche - !

de programmation @ jusqu’a ce que le

moteur émette un double claquement.

Sile moteur se trouve entre deux positions \ /

de fin de course, ces derniéres seront tou-

tes les deux supprimées. Si le moteur se

trouve dans une position de fin de course,
seule cette derniére sera effacée.




Remarque :

Le moteur signal I’absence d’une position de fin de course en démarrant briéve-
ment avant de s’arréter, puis de repartir (ESI : indicateur d’état des positions de
fin de course). Le moteur sauvegarde définitivement les positions de fin de course
apres les avoir identifiées sans erreur 3 fois de suite (3 montées et 3 descentes).

Activation de fonctions spéciales

4. Activation de la sécurité o
antigel supérieure ._,%Maq“emem
Il est possible d’activer la sécurité e
antigel de 2 fagons :

® Enpositiondefinde course supéri-
eure pendant I’essai d’installation
Continuez de maintenir enfoncée la
touche de déplacement @ et appuyez
en plus sur latouche de programmation
@ jusqu’a ce que le moteur émette un

triple claquement.

® Entreles positions de fin de course
apres I’installation
Appuyez sur la touche de program-
mation jusqu’a ce que le moteur

émette un triple claguement au bout
de 10 secondes.
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5. Activation de la fonction de (B 5))3 claauements
moustiquaire

Faites descendre le volet roulant de sa
position de fin de course supérieure et
appuyez dans la seconde qui suit sur la
touche de programmation @ en plus de la
touche de déplacement @ jusqu’a ce que
le moteur émette un triple claguement.




Moteurs du type EVO 20 R (BT)

Plaque signalétique

© Désignation du type :
par ex. R12-EVO 20 R BT

& BECKER

R Dimension du moteur
(diamétre du tube) E::;f‘s?.éb:n';?‘i'"}"
P - 35mm " =
R-45mm R12-17-EVO 20 R BT Q=
12 Couple nominal Tubular Motor

R17/12C EVO ROP+ BT
ArtNr: 1010 120 004 0
M 12Nm [n 17 1/min
U 230V |f 50Hz
P 50W |l 032A
ol 180 (H) [s2 4min @
Ser. Nr.: 184553038 @)

e

EVO Moteur de derniére génération a
vitesse variable

20R  Application volet roulant

BT Récepteur Bluetooth® (en option)
® Mode opératoire (fonctionnement de

courte durée S2)

Il faut prévoir une phase de refroidissement

au bout de 4 minutes de service continu.

©®© Numéro de série : par ex. 184553038
18 Année 2018
45 Semaine calendaire
53038 Numéro d’ordre de production

Branchement

IP44

Il est possible de brancher en paralléle sur un
point de commande plusieurs moteurs avec
fin de course électronique. En fonction de
la consommation de courant respective, le
nombre maximal de moteurs commandés de
maniere synchrone se limite a 5.

Le temps de commutation en cas de
changement de direction doit étre de 0,5
seconde au minimum. Le commutateur et les
commandes ne doivent pas exécuter d’ordres
simultanés de montée et de descente.

Secteur

Moteur 1 Moteur 2




Informations

Les moteurs avec fin de course élect-
ronique du type EVO 20 R (BT) identifi-
ent et programment automatiquement
les deux positions de fin de course. En
I’absence de butées, il y a une program-
mation des points d’arrét finaux.

Pour que le moteur puisse identifier la
position de fin de course supérieure
automatiquement, il faut la présence
d‘une butée (butée invisible dans lalame
finale ou butée d‘arrét).
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Installation avec attaches

Pas plus d’une lame de volet roulant ne

doit dépasser de la trémie. En position

de fin de course inférieure, les attaches .
doivent contrer le mouvement de

rotation de I'axe. Montez les attaches

avec des intervalles de 30 cm.

Installation avec verrous

Le verrou doit étre bien enclenché et

appuyer le volet roulant contre le rebord .
de la fenétre.

Les fins de course peuvent étre effacées
ou a nouveau réglées avec chacun des
éléments de commande. /

Raccordez les fils du cable de connexion =
~n ®
du moteur’ et ceux de la méme couleur /':-\

du kit de réglage.

)
v

confirmée par une ou plusieurs montées
et descentes du moteur.

2

Une opération de programmation est =1 1x




Moteurs du type EVO 20 R (BT)

Réglage des positions de fin de course avec le kit de réglage

1. Réglage de la position de fin

de course supérieure avec le kit [ — = !—‘—11(—

de réglage

Raccordez les fils du cable de connexion
du moteur et ceux de la méme couleur
du kit de réglage Becker.

® Vers la butée supérieure
Faites monter le volet roulant contre OIBRCR
la butée supérieure jusqu’a ce que le
moteur s’arréte automatiquement.

® Vers le point supérieur
Déplacezle volet roulant dansla position
voulue et appuyez sur la touche de pro-
grammation du kit de réglage jusqu’a ce
que le moteur confirme 1 fois.

2. Réglage de la position de fin
de course inférieure avec le kit
de réglage
® Vers la butée inférieure
Faites descendre le volet roulant con-
tre la butée inférieure jusqu’a ce que
le moteur s’arréte automatiquement.
® Vers le point inférieur
Déplacez le volet roulant dans la po-
sition voulue et appuyez sur latouche
de programmation du kit de réglage
jusqu’a ce que le moteur confirme
1 fois.

3. Effacement des positions de fin
de course avec le kit de réglage

- Appuyez sur la touche de programmation
@ et maintenez-la enfoncée & BECKER
- Appuyez surlatouche § @ et maintenez-
la enfoncée - !
- Relachez la touche de programmation @
- Appuyez encore une fois sur la touche
de programmation @ jusqu’a ce que le \ /
moteur confirme 2 fois.

Si le moteur se trouve entre deux positions
de fin de course, ces dernieres seront tou-
tes les deux supprimées. Si le moteur se
trouve dans une position de fin de course,
seule cette derniére sera effacée.



Remarque :
Le moteur signale I’absence d’une position de fin de course par une bréve inter-
ruption du déplacement (ESI : indicateur d’état des positions de fin de course).

Le moteur sauvegarde définitivement les positions de fin de course aprés les
avoir identifiées sans erreur 3 fois de suite (3 montées et 3 descentes), puis
passe en profil de déplacement Mode standard.

Activation de fonctions spéciales

4. Activation de la sécurité
antigel supérieure

Il est possible d’activer la sécurité an-
tigel de 2 fagons :

® En position de fin de course
supérieure pendant ’installation
Continuez de maintenir enfoncée la
touche de déplacement @ une fois
la fin de course supérieure atteinte
et appuyez en plus sur la touche de
programmation @, jusqu’a ce que le
moteur confirme 3 fois.

® Entre les positions de fin de
course apreés I’installation
Appuyez sur la touche de program-
mation jusqu’a ce que le moteur con-
firme 3 fois au bout de 10 secondes.
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5. Activation de la fonction de B :j 3X
moustiquaire

Faites descendre le volet roulant de sa
position de fin de course supérieure et
appuyez dans la seconde qui suit sur la
touche de programmation @ en plus de
la touche de déplacement @ jusqu’a ce
que le moteur émette un triple claque-
ment.

2



Moteurs du type EVO 20 R (BT)

Réglage des positions de fin de course avec le point de commande

1. Réglage de la position de o
fin de course supérieure avec v
I’élément de commande
@ Vers la butée supérieure ?
Faites monter le volet roulant contre
la butée supérieure jusqu’a ce que le
moteur s’arréte automatiquement.

® Vers le point supérieur (B) 1x
Faites monter le volet roulant dans la =I %
position de fin de course supérieure
@. Faites ensuite descendre 2 fois
brievement le volet roulant @, puis
faites-le remonter jusqu’a ce que le .

moteur s’arréte automatiquement et
confirme 1 fois ©.




2. Réglage de la position de

fin de course inférieure avec le

point de commande

® Vers la butée inférieure
Faites descendre le volet roulant con-
tre la butée inférieure jusqu’a ce que
le moteur s’arréte automatiquement.
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® Vers le point inférieur

Faites descendre le volet roulant
dans la position de fin de course in-
férieure @. Faites ensuite monter 2
fois briévement le volet roulant @,
puis faites-le redescendre jusqu’a ce
que le moteur s’arréte automatique-
ment et confirme 1 fois ©.

3. Effacement des positions de (1) 2] (3] 4]
fin de course avec un élément de

commande quelconque V V
Faites tourner le moteur pendant 6 se-

condes dans le sens montée ou descen-
te. brieve- brieve- briéve- briéve-
Puis effectuez rapidement les opérations ment! ment! ment! ment!
Q@ a O de la séquence d’effacement
illustrée ci-contre jusqu’a ce que le (6] (7] 8]

(5]
moteur confirme 2 fois.
Pour les éléments de commande avec v V
auto-maintien (par ex. horloge), donnez
un ordre bref d’arrét aprés chaque ordre
de déplacement.

brieve- brieve- brieve- Appuyeret

ment!  ment! ment! maintenir
enfoncé !

& BECKER



Moteurs du type EVO 20 R (BT)

Profils de déplacement

1. Profils de déplacement

Déplacez le tablier/la toile dans une
position intermédiaire.

Puis effectuez rapidement les opérations
® a @ de la séquence d’effacement
illustrée ci-contre jusqu’a ce que le
moteur confirme 1 fois.

Pour les éléments de commande avec
automaintien, donnez un ordre d’arrét
aprés chaque ordre de déplacement
bref. Le moteur commute entre les pro-
fils suivants :
1. Mode standard
Le moteur se déplace a vitesse
réduite avant etapres les positions de
fin de course (plage de déplacement
avitesse lente).
2. Mode silencieux
Le moteur se déplace enpermanence
a vitesse réduite.
3. Mode dynamique
Le moteurse déplace enpermanence
avitesse élevée.

Adaptation de la plage de déplace-
ment a vitesse lente dans le profil
de déplacement « Mode standard »
® Plage supérieure
Déplacez le tablier/la toile dans la
position dans laquelle la plage su-
périeure doit débuter @. Démarrez
la montée du tablier/de la toile a
I’aide de la touche de déplacement
et appuyez en plus sur la touche de
programmation @, jusqu’a ce que le
moteur s’arréte en position de fin de
course supérieure et confirme 1 fois

.

(1) (2] (3]
| ’ J ‘
brieve- brieve- brieve-
ment! ment! ment!
(4] (5] (6]
brieve- briéve- Appuyer et
ment! ment! maintenir
enfonceé !

Mode standard
Mode silencieux

Mode dynamique




® Plage inférieure

Déplacez le tablier/la toile dans la po-
sition dans laquelle la plage inférieure
doit débuter @. Démarrez la descente
du tablier/de la toile a I'aide de la tou-
che de déplacement et appuyez en
plus sur la touche de programmation
A, jusqu’a ce que le moteur s’arréte
en position de fin de course inférieure
et confirme 1 fois ©.
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Programmation via I’interface
Bluetooth® (moteurs avec le
supplément BT)

L'application Becker Service permet
d’activer et de désactiver les fonctions
spéciales, de commuter les profils de
déplacement, d’adapter la plage pour le
déplacement a vitesse lente et de sélec-
tionner la vitesse pour les déplacements
a vitesse lente et a vitesse normale.

Pour cela, suivez les instructions dans
I’application.

#  Télécharger dans

g e @& I'App Store

N\

O

a partir de la version
Bluetooth® 4.0

2



Moteurs du type CO1

Plaque signalétique

© Désignation du type : par ex. R8-C01

R Dimension du moteur @
(diameétre du tube) BEC_KER
P - 35mm Fisdricn Eners S0 24
35764 Sinn
R -45mm
8 Couple nominal R8-C01 Q)
. . Tubular Motor
C Radio Centronic T CIROER
01 Numéro d’ordre de production Art.Nr.: 2010 120 130 0

M 8Nm n 17 1/min
U 230V [f 50Hz
P 100W || 045 A

® Mode opératoire (fonctionnement de
courte durée S2)

Il faut prévoir une phase de refroidissement Tl 180 () | 524 min @)
au bout de 4 minutes de service continu. Ser. Nr.. 150791500 @)
® Numéro de série : par ex. 15 07 91500 =
15 Année 2015 C€ <D
07 Semaine calendaire _"?__f}#_l
91500 Numéro d’ordre de production i
R
& e 0 comany  BIEV R
Branchement
Branchement sans commande sur place Moteur

Raccordez les fils bleu et vert-jaune du
moteur avec ceux de la méme couleur de
I’alimentation secteur. Raccordez le fil noir
du moteur avec la phase (L) et le fil marron
en outre avec le fil bleu (N) de I'alimentation
secteur.

Branchement avec commande sur Moteur
place avec un bouton poussoir

Pour la commande sur place, raccordez
le fil marron du moteur avec la phase de
I’alimentation secteur via un bouton pous-
soir. Le commutateur ne doit pas étre action-
né dans les 5 secondes suivant la mise sous
tension. Il est ensuite possible de commander
le moteur a I’'aide du bouton poussoir avec la
séquence d’ordres montée, arrét, descente,
arrét, etc.

Secteur I |

©

\
‘4

Il faut, pour que la détection d’obstacles sen-

sible puisse étre activée, que la roue avec dé- Roue Roue avec
tection d’obstacles soit montée sur le moteur. detection
d’obstacles



Informations

Les moteurs avec fin de course
électronique Co1 identifient et
programment  automatiquement les
positions de fin de course lorsque des
butées ont été prévues. En I’'absence de
butées, il y a programmation des points
d’arrét finaux.

Pour qu’ils puissent identifier sans erreur
la position de fin de course supérieure, il
faut la présence d‘une butée (butée invi-
sible dans la lame finale ou butée d‘arrét).
Installation avec verrous

Le verrou doit étre bien enclenché et
appuyer le volet roulant contre le rebord
de la fenétre.

Volets roulants

Moteurs

L

Programmation de I’émetteur maitre 0 © ;)\\2 claquements

Commutez le moteur en mode de ——
programmation @ pendant 3 minutes

en connectant I'alimentation électrique , ﬁ
(Power On) ou en mettantle commutateur I , P

radio en position @®. Appuyez ensuite s o1 190 S
sur la touche de programmation de e

I’émetteur maitre voulu @ jusqu’a ce que
le moteur émette un double claguement
® (3 s lors de la premiére installation,
10 s en cas de reprogrammation d’un
émetteur maitre déja programmeé).

Correction du sens de rotation
Aucune position de fin de course ne doit %\\1 claquement B 3 claquements

4

déja étre programmée.

Avec l'interrupteur sur le moteur : inver-
sez le commutateur de sens de rotation
du moteur si le moteur tourne dans le
mauvais sens (aucune fin de course ne
doit avoir été déja programmeée).

Avec I’émetteur maitre : appuyez sur la
touche de programmation jusqu’a ce que
le moteur claque 1 fois. Puis appuyez sur
la touche de programmation et la touche
montée et de descente. jusqu’ace quele
moteur émette un triple claquement.

7




Moteurs du type CO1

Réglage des positions de fin de course

1. Programmation de la position
de fin de course supérieure avec 3
I’émetteur maitre
® Verslabutée supérieure
Faites monter le volet roulant contre
la butée supérieure jusqu’a ce que le
moteur s’arréte automatiquement.
® Vers le point supérieur
Faites monter le volet roulant dans la
position supérieure voulue. Appuyez
ensuite sur la touche de programma-
tion et la touche montée jusqu’a ce
que le moteur claque 1 fois.

2. Programmation de la position

de fin de course inférieure avec

I’émetteur maitre

@ Vers la butée inférieure
Faites descendre le volet roulant
jusqu’a ce que le moteur s’arréte au-
tomatiquement (il faut utiliser la roue
pour détection des obstacles pour
une installation avec attaches).

® Vers le point inférieur
Déplacez le volet roulant dans la po-
sition voulue. Appuyez ensuite sur la
touche de programmation et la tou-

che descente jusqu’a ce que le mo-
teur claque 1 fois.

3. Effacement des positions de
fin de course avec I’émetteur
maitre

Appuyez sur la touche de programmati-
on et sur la touche arrét jusqu’a ce que
le moteur émette un double claguement
au bout de 10 secondes.

Si le volet roulant se trouve entre les
positions de fin de course, ces dernieres
seront toutes les deux supprimées lors
de la procédure d’effacement. Sile volet
roulant se trouve dans une position de
fin de course, seule cette derniére sera
effacée.

B §1 claguement
| 0w oo oo




Réglage des positions intermédiaires

4. Programmation de la position
intermédiaire/position d’aération

Mettez le moteur dans la position inter-
médiaire/position d’aération voulue et
appuyez sur les touches arrét et descen-
te ou arrét et montée jusqu’a ce que le
moteur claque 1 fois.

Pour arriver en position intermédiaire/
position d’aération, appuyez dans la
seconde qui suit 2 fois sur la touche de-
scente ou sur la touche montée (double
pression).
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5. Effacement de la position in-
termédiaire/position d’aération
Mettez le moteur dans la position a

effacer et répétez le processus de
programmation jusqu’a ce que le moteur

émette un double claguement.
6. Activation de la sécurité an-
tigel supérieure (en option)

Position Position d’aération
intermédiaire

Faites monter le volet roulant jusqu’a la
butée supérieure. Appuyez ensuite sur la
touche de programmation jusqu’a ce que
le moteur claque 1 fois. Puis appuyez sur la
touche de programmation, la touche arr ét
et la touche montée jusqu’a ce que le mo-
teur émette un triple claquement.

7. Activation de la fonction de
moustiquaire (en option)

Faites monter le volet roulant dans la
position de fin de course supérieure. Ap-
puyez ensuite sur la touche de program-
mation jusqu’a ce que le moteur claque
1 fois. Puis appuyez sur la touche de
programmation, la touche arrét et la tou-
che descente jusqu’a ce que le moteur
émette un triple claquement.

Remarque :

Le moteur tourne en mode « homme mort » pendant I’essai d’installation (pre-
miére montée et/ou descente). Le moteur signal I’absence d’une position de
fin de course en démarrant brievement avant de s’arréter, puis de repartir
(ESI : indicateur d’état des positions de fin de course). Le moteur sauvegarde
définitivement les positions de fin de course apreés les avoir identifiées sans
erreur 3 fois de suite (3 montées et 3 descentes).




Moteurs du type BO1

Plaque signalétique

© Désignation du type : par ex. R8-B01

R Dimension du moteur
(diameétre du tube) @ BECKER
P -35mm icaren Ener S 24
R -45mm s _
. oo - B-TRONIC KNX =
oupie nomina W
B Moteur radio B-Tronic Tubular Motor
01 Modele R8/17C PROF+ KNX

Art.Nr.: 2010 520 001 0
M 8Nm n 17 1/min
U 230V f 50 Hz
P 100 W || 045 A
Cl. 180 (H) | S2 4 min
Ser. Nr.: 144360105

® Mode opératoire (fonctionnement de
courte durée S2)
Il faut prévoir une phase de refroidissement
au bout de 4 minutes de service continu.

© Numéro de série : par ex. 14 43 60105

14 Année 2014 C€
43 Semaine calendaire P44
60105 Numéro d’ordre de production
Branchement
Les moteurs avec fin de course électronique
Moteur

et récepteur radio intégrés se branchent di-
rectement sur I'alimentation électrique. Rac-
cordez le fil marron avec le fil bleu du con-
ducteur neutre.

Il faut, pour que la détection d’obstacles sen-
sible puisse étre activée, que la roue avec dé-
tection d’obstacles soit montée sur le moteur.

Roue Roue avec détection
d’obstacles



Informations

Les moteurs avec fin de course
électronique BO1 identifient et
programment automatiquement les
positions de fin de course lorsque des
butées ont été prévues. En I'absence de
butées, il y a programmation des points
d’arrét finaux.

Pour qu’ils puissent identifier sans erreur
la position de fin de course supérieure,
il faut la présence d‘une butée (butée
invisible dans la lame finale ou butée
d‘arrét).

Volets roulants

Moteurs

Installation avec verrous

Le verrou doit étre bien enclenché et
appuyer le volet roulant contre le rebord
de la fenétre.

L

Programmation de I’émetteur
Commutez le moteur en mode de
programmation @ pendant 3 minutes
en connectant I'alimentation électrique
(Power On) ou en mettant le commutateur
radio en position @©. Appuyez ensuite sur
la touche de programmation de I'émetteur
maitre voulu @ jusqu’a ce que le moteur
émette un double claquement ©.

2 claguements
%)

—

Correction du sens de rotation 9:}1 C'aquemente’\? claguements

Aucune position de fin de course ne doit
déja étre programmée.

Avec'interrupteur sur le moteur : inversez
le commutateur de sens de rotation
du moteur si le moteur tourne dans le

mauvais sens (aucune fin de course ne
doit avoir été déja programmeée).

Avec I’émetteur : appuyez plusieurs fois
sur la touche maitre @ sous Ie couvercle
du compartiment a piles jusqu’a ce que le

moteur claque 1 fois @ . Puis appuyez sur
la touche de programmation et la touche
montée et descente ®jusqu’a ce que le
moteur émette un triple claguement

2\



Moteurs du type BO1

Réglage des positions de fin de course

Mettez I’émetteur en mode mait-

1 claquement
re pour commencer e i_%’_q_

Appuyez plusieurs fois sur la touche
maitre sous le couvercle du comparti-
ment a piles jusqu’a ce que le moteur
claque 1 fois.

(0]

1. Programmation de la fin de
course supérieure (en mode maitre)
® Vers la butée supérieure
Faites monter le volet roulant contre
la butée supérieure jusqu’a ce que le
moteur s’arréte automatiquement.
® Vers le point supérieur
Faites monter le volet roulant dans
la  position  supérieure  voulue.
Appuyez ensuite sur la touche de
programmation et la touche montée
jusqu’a ce que le moteur claque 1 fois.

2. Programmation de la fin de
course inférieure (en mode maitre)
® Vers la butée inférieure
Faites descendre le volet roulant
jusqu’a ce que le moteur s’arréte
automatiquement (il faut utiliser la
roue pour détection des obstacles
pour une installation avec attaches).
® Vers le point inférieur
Déplacez le volet roulant dans la
position voulue. Appuyez ensuite
sur la touche de programmation et
la touche descente jusqu’a ce que le
moteur claque 1 fois.

3. Effacement des positions de

fin de course (en mode maitre)
Appuyez sur la touche de programmation
etlatouche arrétjusqu’ace que le moteur
émette un double claquement.

Si le volet roulant se trouve entre les posi-
tions de fin de course, ces derniéres se-
ront toutes les deux supprimées lors de la
procédure d’effacement. Si le volet rou-
lant se trouve dans une position de fin de
course, seule cette derniére sera effacée.




4. Activation de la sécurité antigel
supérieure (en mode maitre)

Faites monter le volet roulant jusqu’a la
butée supérieure. Appuyez ensuite sur la
touche de programmation jusqu’a ce que
le moteur clagque 1 fois. Puis appuyez sur
la touche de programmation, la touche arr
ét et la touche montée jusqu’a ce que le
moteur émette un triple claquement.

5. Activation de la fonction de
moustiquaire (en mode maitre)
Faites monter le volet roulant dans la
position de fin de course supérieure.
Appuyez ensuite sur la touche de
programmation jusqu’a ce que le moteur
claque 1 fois. Puis appuyez sur la touche
de programmation, la touche arrét et
la touche descente jusqu’a ce que le
moteur émette un triple claquement.

Fermeture du mode maitre
Appuyez pour cela sur latouche Manuel/
Auto sur la face avant de I’émetteur
jusqu’a ce que la LED Manuel/Auto
s’arréte de clignoter.

Remarque :
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En mode maitre, le moteur fonctionne en mode « homme mort ». Le moteur signal
I’absence d’une position de fin de course en démarrant brievement avant de
s’arréter, puis de repartir (ESI : indicateur d’état des positions de fin de course).
Le moteur sauvegarde définitivement les positions de fin de course aprés les
avoir identifiées sans erreur 3 fois de suite (3 montées et 3 descentes).

6. Programmation des positions
intermédiaires

Mettez le moteur dans la position voulue et
appuyez sur les touches arrét et descente
(position intermédiaire I) ou arrét et montée
(position intermédiaire ) jusqu’a ce que le
moteur claque 1 fois.

Pour arriver dans la position intermédiaire
correspondante, appuyez dans la seconde
qui suit 2 fois sur la touche descente ou sur
la touche montée (double pression).

7. Effacement d’une position
intermédiaire

Mettez le moteur dans la position a effacer
et répétez le processus de programmation
jusgu’a ce que le moteur émette un double
claquement.

Position Position
intermédiaire | intermédiaire Il

2
$¢ BECKER
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Moteurs




Commande VC420-II

Mise en service

Branchement

Les récepteurs radio externes VC420-II
permettent de mettre a niveau des moteurs
conventionnels pour les adapter a la tech-
nologie radio. Une entrée supplémentaire
sur la le récepteur VC420-Il permet a un
point de commande externe de commuter
la montée / descente.

Lexemple ci-contre illustre le branchement
de lacommande VC420-I1.

Moteur

Programmation de I’émetteur
maitre

Commutez la commande en mode de
programmation @ pendant 3 minutes en
appuyant brievement sur la touche de

programmation radio ou en connectant l
I’alimentation électrique (Power ON).
Appuyez ensuite sur la touche de

programmation de I’émetteur maitre
voulu @ jusqu’a ce que la commande
confirmele processusde programmation
par un bref ordre de montée/descente (3
s lors de la premiéere installation, 10 s en
cas de reprogrammation d’un émetteur
maitre déja programme).

>‘<A4§émzzii

Correction du sens de rotation
Pour corriger le sens de rotation, invertir
les fils marron et noir du céable de
connexion du moteur.

$% BECKER

Gentronic VarioControl VCA20-1
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Fonctions de la VC420-II

Entrées individuelles

Il est possible de brancher un commutateur
Montée/Descente  sur les entrées
individuelles. Exercez une pression
prolongée sur la touche pour déclencher
un ordre de montée ou de descente. Une
pression bréve entraine un ordre d’arrét.
Pour arriver a la position intermédiaire
correspondante, appuyez deux fois
brievement sur la touche de montée ou de
descente.

Commutation : mode volet roulant-
store banne/mode store vénitien

Le pontage des bornes L et = permet
de commuter la commande du mode
volet roulant-store banne en mode store
vénitien.

Commutation : appareil de
commande de I’éclairage/appareil
de commande de moteur

Le pontage des bornes L et it permet de
commander le mode de commande de
I’éclairage. Un ordre de montée ou de
descente n’entraine pas de coupure une
fois le temps de fonctionnement écoulé.
Un ordre de montée ou de descente
connecte I'éclairage, un ordre d’arrét
I’éteint a nouveau.

a& BECKER

Gentronic VarioGontrol VCA20-1
4034200 221 0 ()
CE P20 osovsomz T

> 4 - o=

z

Eclairage

Secteur

///ra.. ,..w)\
49 \\@" "a;/

[}
e
o
)
T ’§‘ g
<> -
°
(=]
>

BECKER

Commandes



Commande VC4200B

Mise en service

, .
Branchement de I’appareil de Motour Pos. 0 : Référence
commande de moteur (LED rouge)
Il est possible de brancher sur le récepteur radio Fes: 1 Vel

bidirectionnel VC4200B des moteurs conventi- Pos. 2: rs(iglrzms
onnels (moteurs tubulaires, moteurs pour stores vénitien
vénitiens) pour commander des volets roulants et Pos. 8 : volet rou-
protections solaires. La commande VC4200B cal- ki s
cule automatiquement, via une détection du cou- | gztggﬂﬁ;t
rant, le temps de déplacement entre les positions Pos. 9 : store vé-

nitien sans
detection
de courant

de fin de course et retourne la position du tablier/
de la toile a I'émetteur et a la commande Cen-
tralControl. Il faut pour cela, apres I'installation, Secteur
manoeuvrer 3 fois entierement et sans interrup-

tion le tablier/la toile dans les positions de fin de

course.

La détection de courant est désactivée lorsque
le sélecteur de fonction se trouve en pos. 8 (vo-
let roulant) et pos. 9 (store vénitien). Pour pouvoir
afficher la position, I'horaire de déplacement doit
étre programmeé dans la commande CentralCon-
trol.

Déplacez pour cela le tablier/la toile en mode mai-
tre dans la position de fin de course supérieure
et appuyez pendant 3 s sur les touches prog. et
montée. Déplacez ensuite le tablier/la toile dans
la position de fin de course inférieure et appuyez
pendant 3 s sur les touches prog. et descente.

Programmation de I’émetteur

Réglez le sélecteur de fonction sur la Pos.
1 (exemple : volet roulant) @. Puis com-
mutez la commande en mode de pro-
grammation @ pendant 3 minutes en ap-
puyant pendant 3 secondes sur la touche
de programmation radio ou en connectant
I'alimentation électrique (Power ON). Ap-
puyez ensuite sur la touche de program-
mation de I’émetteur souhaité @ jusqu’a
ce que la commande confirme le proces-
sus de programmation on par la LED qui
s’allume en vert.

Remarque :

Il faut, avant la programmation,
régler la fonction correspondante
sur I’émetteur.




Fonctions

Correction du sens de rotation

Pour corriger le sens de rotation,
invertir les fils marron et noir du cable
de connexion du moteur. Il est aussi
possible de corriger le sens de rotation
avec une téléecommande Becker (voir
moteurs du type BO1, correction du sens
de rotation).

Branchement de I’appareil de
commande de I’éclairage/du
commutateur radio

Le VC4200B peut servir de commuta-
teur radio. Il faut régler le commutateur
de fonction dans la position voulue avant
de programmer I’émetteur.

Entrées individuelles
Fonction : volet roulant/store vénitien

I est possible de brancher un
commutateur montée/descente sur
les entrées individuelles. Exercez une
pression prolongée sur la touche pour
déclencher un ordre de montée ou de
descente. Une pression breve entraine
un ordre d’arrét. Pour arriver a la position
intermédiaire correspondante, appuyez
deux fois brievement sur la touche de
montée ou de descente.

Fonction : marche/arrét

Il est possible de brancher un commuta-
teur sur I’entrée individuelle « montée ».
Une pression sur ce commutateur per-
met de connecter ou de déconnecter la
sortie « montée ».
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Pos. 4: MARCHE et

Pos. 5: MARCHE et

ARRET

ARRET au
bout de 10
min

Volets roulants
Commandes

ARRET au
boutde 3
min

Pos. 6: Impulsion

1seconde
: Impulsion
3 secondes
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Commande SC431-ll

Mise en service du capteur de lumiére radio SC431-Il

Programmation de la SC431-II

1. Appuyez sur la touche de
programmation sur le coté droit de
I’émetteur maitre (le premier émetteur
programme) jusqu’a ce que le
récepteur claque 1 fois.

Emetteur maitre

2. Appuyez alors sur la touche de
programmation de la SC431-Il jusqu’a
ce que le récepteur claque 1 fois.

3. Appuyez maintenant une nouvelle fois
sur la touche de programmation de la
SC431-1l jusqu’a ce que le récepteur
émette un double claquement.



Réglage de la fonction de

protection solaire

1. Tournez le régulateur de la valeur
seuil pour le soleil pour adapter la
valeur seuil pour le soleil a I'aide du
témoin de controle.

Réglage de la fonction crépuscule

2. Tournez le régulateur de la valeur
seuil pour le crépuscule pour adapter
la valeur seuil pour le crépuscule a
I’aide du témoin de contrdle.

Touche Manuel/Auto

Appuyez sur la touche Manuel/Auto pour
connecter ou déconnecter les ordres
automatiques (protection solaire et
fonction crépuscule).

Fonction bris de glace

Appuyez sur la touche MW jusqu’a ce que
la LED s’allume en vert. La fonction bris
de glace est alors activée. Appuyez a
nouveau sur la touche W pour désactiver
a nouveau la fonction bris de glace. La
LED s’allume en rouge.

Eeo3 @O. g
@ ®

LED verte

La fonction
de protection
solaire est
active

LED verte
La fonction
crépuscule
n’est pas
active

LED rouge
La fonction
de protection
solaire n’est
pas active

LED rouge
insuffisant

La fonction
crépuscule est
active

Mode Auto Arrét

=@ @,
. @ @

LED clignotant
en jaune
Commutateur
rotatif en
position 0 La
fonction de
protection
solaire est
déconnectée

%ﬁé@ .’7

@ @
LED clignotant
en jaune
Commutateur
rotatif en
position 0
La fonction
crépuscule est
déconnectée

Mode Auto Marche

Volets roulants
Commandes

)
$¢ BECKER



Généralités

Types de moteurs pour protections solaires

. Type M: Type S(+):
;>f< | = Moteur avec fin de ] (1997-2003)
course mecanique Moteur avec fin de
course électronique

I
Type SF(+): W Type PS(+):
(2000-2003) —— (2000-2002)
Moteur avec fin de Moteur avec fin de
course électronique A0 course électronique et
et récepteur radio (40 programmation point a
MHz) S point

e Type SEB(+): wew Type PSF(+):
(2003-2016) — (a partir de 2005)
Moteur avec fin de Moteur avec récepteur
course électronique et et v radio Centronic (868,3
systéme de tension de MHz), programmation
la toile point a point

Type SEI1 / Type Type SEFI1 / Type

E16: C16:
(a partir de 2012 / a (a partirde 2012 / a
partir de 2018) partir de 2018)

Moteur avec fin de Moteur avec récepteur
course électronique radio Centronic (868,3
pour systeme de MHz) pour systemes de

verrouillage verrouillage




Type E18:
(a partir de 2015)

Moteur avec fin de
course électronique et
détection d’obstacles
sensible pour écrans ZIP

Type E12:
(a partir de 2017)

Moteur avec fin de
course électronique,
programmation point a
point et et systéme de
tension de la toile

Type E15:
(a partir de 2017)

Moteur avec fin de
course électronique,
programmation point a
point

Type C18:

(a partir de 2015)
Moteur avec récepteur
radio Centronic (868,3
MHz) et détection
d’obstacles sensible
pour écrans ZIP

Type C12:
(a partir de 2017)

Moteur avec récepteur
radio Centronic (868,3
MHz) et et systéme de
tension de la toile
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Généralités

Quel moteur pour protections solaires a été installé ?

Sur les moteurs avec fin de course électronique de la
derniére génération, les fins de course peuvent étre ef-
facées, puis a nouveau réglées avec le point de com-
mande existant. Procédez pour cela comme suit :

Commencez par faire tourner le moteur pendant 6
secondes dans le sens montée ou de la descente.

Effectuez ensuite les déplacements illustrés ci-contre
pour effacer les positions de fin de course. Sile moteur
émet un double claquement, il s’agit du type E18, E12
ou E15.

Si le moteur est intégré dans un écran Zip, c’est un
moteur du type E18.

Faites tourner le moteur dans un sens quelconque
pour identifier les types E12 et E15.

Si le moteur s’arréte au bout de 3 secondes environ,
puis repart, il s’agit du type E15.
Si le moteur s’arréte au bout de 10 secondes environ,
puis repart, il s’agit du type E12.

Vous pouvez identifier tous les autres moteurs a
I’aide du kit de réglage. Raccordez les fils du cable de
connexion du moteur et ceux de la méme couleur du
kit de réglage.

Appuyez pendant 2 secondes sur la touche de pro-
grammation @.

Si le moteur est bruyant alors que I’axe ne tourne
pas, le moteur installé est du Type M. Remplacez
alors immédiatement le kit de réglage par un modéle
compatible avec le type M.

En I’'absence de réaction ou si un claquement unique
ou double se fait entendre, il s’agit de moteurs du type
S(+), PS(+), SEB(+), SE I1, SEF I1, SF(+), PSF(+), C16,
C12o0uC18.

Appuyez sur la touche de déplacement dans les deux
sens.

Effacement des positions de
fin de course

LRSS
ety



En I’absence de réaction, les moteurs installés sont des
modeles avec récepteur radio intégré du Type SF(+) (a
2002), Type PSF(+) (de 2003 a 2017), Type SEFI1 (a
partir de 2012), Type C18 (a partir de 2017), C12 (a partir
de 2017) ou du Type C16 (a partir de 2018).

Si I’installation est équipée d’un systeme de verrouillage,
I'absence de réaction du moteur indique qu’il s’agit d’un
moteur du Type C16 ou du SEF I1 ou du Type E16 ou du
SE 1.

Si le moteur est intégré dans un écran Zip, c’est un
moteur du Type C18.

Faites descendre la toile @ et appuyez a nouveau sur
la touche de programmation @ pendant 2 secondes.

En I'absence de réaction ou si un claquement unique
se fait entendre, faites monter la toile jusqu’a ce que
le moteur s’arréte a la butée de fin de course ou en
raison d’un point d’arrét préalablement programmeé.
Si le moteur a émis un double claquement, appuyez
a nouveau sur la touche de programmation jusqu’a
ce que le moteur claque 1 fois. Faites monter la toile
jusqu’a ce que le moteur s’arréte a la butée de fin de
course ou en raison d’un point d’arrét préalablement
programme.

Les deux positions de fin de course du moteur sont
maintenant programmeées.

S BECKER

&2 BECKER

Appuyez de nouveau sur la touche de programmation
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@ pendant 2 secondes. Si vous entendez un double g
claguement, le moteur installé est du Type S(+) (a Q
20083). ‘23
En I’absence de réaction, il s’agit des types PS(+) ou

SEB(+). P

Effectuez la séquence d’effacement avec la touche de
déplacement et la touche de programmation.

- Appuyez sur la touche de programmation @ et
maintenez-la enfoncée

- Appuyez sur la touche § @ et maintenez-la enfoncée

- Relachez la touche de programmation @ @ oo
- Appuyez encore une fois sur latouche de programmation
@ jusqu’a ce que le moteur émette un double claquement. n .

Appuyez 2 fois successivement sur la touche de
programmation @ pendant 2 secondes.

Si le moteur claque 1 fois puis émet un double claque-
ment, il s’agit du Type SEB(+) (a partir de 2003).

Sivous n’entendez qu’un simple claguement, il est du
Type PS(+) (a partir de 2003).

Z



Moteurs du type M (M04)

Plaque signalétique

© Désignationdutype:parex.R8/177CM

R Dimension du moteur @ BECKER
(diameétre du tube)
P -35mm (€3 (=] =
R-45mm &5aS 1P D
L - 58mm R817CMQ
8/17 Couple nominal/Vitesse de sortie Art.Nr.2010 110 100
C Cable de connexion enfichable M_8Nmin 17 mi
M Fin de course mécanique Y230 VIf S0 H
P 115 W[l 05 A
® Mode opératoire (fonctionnement de tKB 4 min¢i=
courte durée S2) Ser. Nr.. 0840961630K=
Il faut prévoir une phase de refroidissement Made in Germany =

au bout de 4 minutes de service continu.
® Numéro de série : par ex. 08 40 961630
08 Année 2008
40 Semaine calendaire
961630 Numéro d’ordre de production

Branchement

Les moteurs avec fin de course mécanique
ne doivent pas étre branchés en paralléle
sur un point de commande. Une décharge
du condensateur peut endommager les
commutateurs de fin de course, entrainant un
dépassement des positions de fin de course.

Le temps de commutation en cas de
changement de direction doit étre de 0,5
seconde au minimum. Le commutateur et les
commandes ne doivent pas exécuter d’ordres
simultanés de montée et de descente.




Informations

Assurez-vous, avant de procéder au
montage, que le dispositif de blocage de
la roue est bien enclenché (bien serré).

Appliquez un trait de repére sur I'axe Tﬂ I
pour marquer la position de la roue et -
percez a cet endroit un trou de 4 mm. |

Bloquez la roue avec une vis ou un rivet g L N L B B B l_-
pour prévenir tout décalage axial dans
I’axe.

La fleche sur la téte du moteur indique
le sens de rotation @. Il est possible de
régler la fin de course sur I'organe de
réglage correspondant avec I'outil de
réglage flexible (Réf. 4933 200 002 0).

Unerotation dans le sens + élargit la plage,
une rotation dans le sens - réduit la plage.
Le déplacement maximum est de 38
rotations de I’axe.
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Moteurs du type M (M04)

Réglage des positions de fin de course

1. Réglage de la fin de course
Y — —
de descente I —

- -
Une fois I'axe monté, faites tourner AN
le moteur dans le sens de la \Q
descente jusqu’a ce qu’il s’arréte N
automatiquement. Tournez I’'organe l
de réglage a l'aide de [I'outil de s e

réglage flexible en direction + (sens
des aiguilles d’une montre) jusqu’a
ce que l'axe se trouve dans une
position permettant de raccorder la

toile a I’axe. .| . n
Raccordez la toile a I’axe. L LB I
I I

Faites monter la toile jusqu’a ce que
le moteur soit automatiquement ar-
rété par le commutateur de fin de
course de montée.

Remarque : A la livraison (réglage
usine), la capacité de la cage est
préréglée sur 2 tours dans le sens
montée et descente. Le moteur
s’arréte en cours de montée au
bout de 4 a 5 rotations.

Tournez I'organe de réglage i: . .- F
correspondant en direction du signe ~ H B EE

+ (sens des aiguilles d’'une montre) i y
a I'aide de I'outil de réglage flexible

jusqu’a ce que la toile se trouve en
position de fin de course de montée.



Déconnectez le sens de montée.

Tournez I'organe de réglage pour m
la fin de course de descente de 3 a [ S - . . fi
10 rotations avec I'outil de réglage

flexible en direction du signe - (en ¢

fonction du nombre d’enroulements Y

de la toile autour de I’axe lorsque la
toile est descendue). 0]

2. Réglage de la fin de course
de montée

Faites descendre la toile jusqu’a ce
que le moteur soit automatiquement
arrété lorsqu’il atteint le commutateur
de fin de course de descente.
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Moteurs

Tournez I'organe de réglage pour
la fin de course de descente en
direction du signe + (dans le sens
des aiguilles d’'une montre) a I'aide
de I’outil de réglage flexible jusqu’a
ce la position de descente souhaitée
soit atteinte.
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Moteurs du type PS(+)

Plaque signalétique

© Désignation du type : par ex. R30/17 C PS+

R Dimension du moteur @ BECKER
(diameétre du tube) _
P - 35mm (€3 (=]
R - 45mm £5GSIPU D
L - 58mm R30/17 C PS+ ©
30/17 Couple nominal/Vitesse de sortie Art.Nr.2030 130 131
C Cable de connexion enfichable M _30Nm[n 17 mi
P Programmables point a point Y230 VIf 50 H
.g P _p P 115 W[l 096 A|=
S Fin de course électronique pour tKB 4 min =
protection solaire Ser. Nr.:_0901961657KEE
+ Force de fermeture élevée pour Made in Germany =

stores bannes cassettes

® Mode opératoire (fonctionnement de
courte durée S2)
Il faut prévoir une phase de refroidissement
au bout de 4 minutes de service continu.

® Numéro de série : par ex. 09 01 961657
09 Année 2009
01 Semaine calendaire
961657 Numéro d’ordre de production

Branchement

Il est possible de brancher en paralléle sur
un point de commande plusieurs moteurs
avec fin de course électronique. Le nombre
maximum de moteurs commandés de maniére
synchrone dépend de la capacité de I’élément
de commande.

Le temps de commutation en cas de
changement de direction doit étre de 0,5
seconde au minimum. Le commutateur et les
commandes ne doivent pas exécuter d’ordres
simultanés de montée et de descente.

Regle applicable pour des éléments de comman-
de d’une capacité de charge du contactde 5A:
R5/20 PS - R12/17 C PS(+) =

5 moteurs maximum

R20/17 C PS(+) - R60/17 C PS(+) =

3 moteurs maximum

L70/17 C PS(+) - L120/11 C PS(+) = |
2 moteurs maximum

Moteur

Secteur

Moteur 1 Moteur 2

Secteur



Informations

Les moteurs avec fin de course
électronique PS(+) identifient et
programment automatiquement la
position de fin de course de montée
avec une butée permanente.

En I'absence de butée, un point
d’arrét final est programmeé.

Moteurs du type PS

Les moteurs PS servent a commander
des écrans, des stores bannes et des
ombrages pour jardins d’hiver.

Moteurs du type PS+

Les moteurs PS+ servent a
commander des stores bannes
cassettes nécessitant un couple de
fermeture accru. La cassette est alors
toujours entierement fermée.

Vous pouvez régler les positions de fin
de course a I'aide du kit de réglage ou
de I'interrupteur placé sur la téte du
moteur.

Raccordez les fils du cable de
connexion du moteur et ceux de la
méme couleur du kit de réglage.
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Moteurs du type PS(+)

Réglage des positions de fin de course avec les interrupteurs

1. Effacement des deux
positions de fin de course
avec les interrupteurs

Réglez les deux interrupteurs sur O
et émettez un bref ordre de déplace-
ment.

correspondantde O al.

4i g;r
|
2. Programmation de la fin de
course de descente
Déplacez la toile dans la position
souhaitée et basculez I'interrupteur
1 k

3. Programmationdelafinde © (B

course de montée

® Butée de fin de course de
montée
Déplacez la toile contre la butée
jusqu’a ce que le moteur s’arréte
automatiquement.

® Vers le point de fin de course
de montée
Déplacez la toile dans la po-
sition souahitée et basculez
I'interrupteur correspondant de
Oal. N ]




Réglage des positions de fin de course avec le kit de réglage

1. Programmation de la T ClBGUETeRt
position de fin de course de N
descente avec le kit de réglage
Raccordez les fils des cables de
connexion du moteur et ceux de
la méme couleur du kit de réglage
Becker.
Il faut qu’au moins un interrupteur
sur la téte du moteur se trouve en
position .
Déplacez la toile dans la position
souhaitée et appuyez sur la touche
de programmation jusqu’a ce que le
moteur claque 1 fois.
2. Programmation de la
position de fin de course de
montée avec le kit de réglage
® Vers la butée de fin de course
de montée

Déplacez la toile contre la butée

jusqu’a ce que le moteur s’arréte

automatiquement. F—
® Vers le point de fin de course

de montée .

Faites monter la toile dans la po-
sition supérieure souhaitée et
appuyez sur la touche de pro-
grammation du kit de réglage
jusqu’a ce que le moteur claque
1 fois.

3. Effacement des positions

de fin de course avec le kit de

réglage /% eecker
- Appuyez sur la touche de program-

mation @ et maintenez-la enfoncée

- Appuyez sur la touche § @ et -!

maintenez-la enfoncée

- Relachezlatouche de programmation
o \—/

- Appuyez encore une fois sur la touche
de programmation @ jusqu’a ce que le
moteur émette un double claquement

Si le moteur se trouve entre deux
positions de fin de course, ces der-
niéres seront toutes les deux suppri-
mées. Si le moteur se trouve dans
une position de fin de course, seule
cette derniére sera effacée.
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Moteurs du type E15

Plaque signalétique

© Désignation du type : par ex. R30-17-E15

R Dimension du moteur
(diameétre du tube) @ 5595,5“
R -45mm Ssrossin o ot
L - 58mm R30-17-E15
30-17 Couple nominal/Vitesse de sortie Tubular Motor _ QD
E Fin de course électronique RSOITEIRS:AV2
15 Modek S
® Mode opératoire (fonctionnement de 3 v o o
courte durée S2) P 205w |1 0,90A@)
Il faut prévoir une phase de refroidissement Cl. 180 (H) | 524 min@)
au bout de 4 minutes de service continu. Ser. Nr.: 170112504
® Numéro de série : par ex. 17 01 12504
17 Année 2017 (|3
01 Semaine calendaire IP44

12504 Numeéro d’ordre de production ¥

Branchement

Il est possible de brancher en parallele sur
un point de commande plusieurs moteurs
avec fin de course électronique. Le nombre
maximum de moteurs commandés de maniere
synchrone dépend de la capacité de I’élément
de commande.

Régle applicable pour des éléments de comman-
de d’une capacité de charge du contactde 5 A :
R8-17-E15a R12-17-E15 =

5 moteurs maximum

R20-17-E15a R60-17-E15 =

3 moteurs maximum

L70-17-E15a L120-11-E15 =

2 moteurs maximum

Le temps de commutation en cas de
changement de direction doit étre de
0,5 seconde au minimum. Le commutateur
et les commandes ne doivent pas exécuter
d’ordres simultanés de montée et de

descente.

Moteur

Secteur

Moteur 1 Moteur 2

Secteur




Informations

. Comportement en butée amplifié avec stores bannes
Comportement en butée ETHES

Il est possible de régler le moteur

E15 surun Comportement en butée Comportement en butée atténué avec stores bannes,

amplifié ou atténué. écrans, etc. ouverts
L 22 A A A A A A2 A
Réglage des positions de fin (1) y N
de course
Les fins de course peuvent étre ré-
glées de 2 facons : . .
© Kit de réglage |\ —
@ Point de commande [2)

RUTC
12:00
L iciuU

" Omy

% secker| W)

48>

Réglage du comportement en butée

A la livraison, le comportement

en butée est amplifié pour les

modeles de moteurs @ 45 et & 58.

Le comportement en butée ne

peut étre modifié que pendant les

3 premiers déplacements contre la

butée supérieure.

@ Activation du comportement ©

en butée atténué ® ;)

Faites monter le tablier/la toile
© et appuyez en outre, avant
d’atteindre la position de fin de
course supérieure, sur latouche de
programmation @. Maintenez les

(3)
deux touches enfoncées jusqua A A A N H¥E RAE RN
ce que le tablier/la toile confirme la [ B O A A

commutation par un unique aller-
retour ©.
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® Activation du comportement
en butée amplifié

(E)
o
Répétez la procédure décrite l”m "““

sous @ jusqu’a ce que le moteur
confirme la commutation par
deux allers-retours ©.

)




Moteurs du type E15

Réglage des positions de fin de course avec le kit de réglage

1. Programmation de la
position de fin de course de S claauement
descente avec le kit de réglage
Raccordez les fils des céables de
connexion du moteur et ceux de
la méme couleur du kit de réglage
Becker.

Déplacez la toile dans la position
souhaitée et appuyez sur la touche
de programmation jusqu’a ce que le
moteur claque 1 fois.

2. Programmation de la
position de fin de course de

montée avec le kit de réglage A 6] 3))! claguement
© Vers la butée de fin de course 1 @ -
de montée ?
Déplacez la toile contre la butée ;
jusqu’a ce que le moteur s’arréte
automatiquement.
® Vers le point de fin de course ® oeoren
de montée
Faites monter la toile dans la .

position  supérieure  souhaitée
et appuyez sur la touche de
programmation du kit de réglage
jusqu’a ce que le moteur claque 1

fois. il ni—

3. Effacement des positions
de fin de course avec le kit de

réglage
+ Appuyez sur la touche de program- /8 BECKER

mation @ et maintenez-la enfoncée
+ Appuyez sur la touche § @ et

maintenez-la enfoncée

Relachez la touche de

programmation @

Appuyez encore une fois sur la

touche de programmation @ \_/
jusqu’a ce que le moteur émette

un double claquement
Si le moteur se trouve entre deux
positions de fin de course, ces derniéres
seront toutes les deux supprimées. Sile
moteur se trouve dans une position de
fin de course, seule cette derniére sera
effacée. Les fonctions spéciales du
moteur sont remises a I'état de livraison.



Réglage des positions de fin de course avec le point de commande

1. Réglage de la position de
fin de course de descente
avec I’élément de commande
Vers le point inférieur

Faites descendre le tablier/la toile
dans la position de fin de course
inférieure @. Faites ensuite monter
2 fois brievement le tablier/la toile
@ , avec chaque fois une pause de
1 seconde, puis faites redescendre
jusqu’a ce que le moteur s’arréte
automatiquement et claque 1 fois ©
au bout de 3 secondes.

1 claquement
D

1 claguement

2. Réglage de la position de
fin de course de montée avec 0 e 6

I’élément de commande ?
© Vers la butée supérieure .

Faites monter le tablier/la toile
contre la butée supérieure
jusqu’a ce que le moteur s’arréte
automatiquement.
® Vers le point supérieur

Déplacez le tablier/la toile dans la
position de fin de course supéri-
eure ©. Faites ensuite descendre

2 fois brievement le tablier/la toile

@, avec chaque fois une pause de
; ; N |
1 seconde, puis faites remonter

jusqu’a ce que le moteur s’arréte
automatiquement et claque 1 fois
® au bout de 3 secondes.

(2] (3]
3. Effacement des positions v ,
de fin de course avec ﬁ @
I’élément de commande

Faites tourner le moteur pendant
6 secondes dans le sens montée ou brieve- briéve- brieve- briéve-

descente. ment| ment' ment' ment!
Puis effectuez rapidement les (5)
opérations @ a ® de la séquence

d’effacement illustrée ci-contre au N
rythme d’une seconde jusqu’a ce
que le moteur émette un double
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claguement.

Pour les éléments de commande brieve-  brieve- “brieve- “Appuyer
avec auto-maintien, donnez un ment!  ment!  ment! maig’:enir
ordre d’arrét aprés chaque ordre de enfoncé !

déplacement bref.



Moteurs du type E12

Plaque signalétique

© Désignation du type : par ex. R30-17-E12

R Dimension du moteur
(diamétre du tube) @ BECKER
P -35mm E;E‘,%E‘E?fm';"'gﬂw
R-45mm
L -58mm R30-17-E12 ©
30-17 Couple nominal/Vitesse de sortie Tubular Motor
E Fin de course électronique A::::{Zocszf;::m -
12 Modele M 30Nm | n 17 t/min
® Mode opératoire (fonctionnement de U 230V |f 50Hz
courte durée S2) zl' 122 (:\)’ ;2":‘1 i:
Il faut prévoir une phase de refroidissement o s TR
au bout de 4 minutes de service continu. =
® Numéro de série : par ex. 17 03 0151 43
17 Année 2017 IP44
03 Semaine calendaire
0151 Numéro d’ordre de production W
Branchement

Il est possible de brancher en parallele sur
un point de commande plusieurs moteurs
avec fin de course électronique. Le nombre
maximum de moteurs commandés de maniére
synchrone dépend de la capacité de I’élément
de commande.

Régle applicable pour des éléments de
commande d’une capacité de charge du
contactde 5A:

R8-17-E12 a R12-17-E12 =

5 moteurs maximum

R20-17-E12 a R60-17-E12 =

3 moteurs maximum

L70-17-E12a L120-11-E12 =

2 moteurs maximum

Le temps de commutation en cas de
changement de direction doit étre de
0,5 seconde au minimum. Le commutateur

Moteur

Secteur

Moteur 1 Moteur 2

et les commandes ne doivent pas exécuter
d’ordres simultanés de montée et de Secteur
descente.



Informations

Auto-Install

La fonction Auto-Install permet
au moteur E12 d’identifier et de
programmer  automatiquement la
fin de course de descente maximale
optimale pour des stores a bras articulé

et des stores bannes cassettes. Comportement en butée amplifié avec stores bannes
cassettes

Comportement en butée

Il est possible de régler le moteur

E12 sur un comportement en butée Comportement en butée atténué avec stores bannes,
e s . écrans, etc. ouverts

amplifié ou atténué.

2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2

Détente de la toile 3))! claquement
Sila détente de la toile est activée, le ’

moteur redescend, une fois la fin de
1 F

course supérieure atteinte, de facon
minimale afin de détendre la toile.

Réglage des positions de fin o 2N
de course

Les fins de course peuvent étre ®
réglées de 3 fagons :

@ Interrupteur sur le moteur
A Kit de réglage (3]
® Point de commande

Fonction de tension de la toile
Une fonction programmable de
tension de la toile assure une
tension de la toile aprés la descente
en fin de course inférieure.
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Moteurs du type E12

Réglage des positions de fin de course avec Auto-Install

® Auto-Install pour stores a

bras articulé et stores bannes
cassettes
Faites descendre la toile

jusqu’a ce que la position de
fin de course de descente
soit dépassée et que la toile
repose sur les bras articulés ©.

Effectuez ensuite une montée
sans interruption jusqu’a ce que
latoile s’arréte automatiquement
au niveau de la butée supérieure

(2}

® Auto-Install (point inférieur
librement sélectionnable vers

la butée supérieure) ! (2)
Faites descendre la toile dans
la position de fin de course de Nonstop

descente souhaitée @. Effectuez
ensuite une montée sans
interruption jusqu’a ce que la
toile s’arréte automatiquement
au niveau de la butée supérieure

(2}




Réglage des positions de fin de course avec les interrupteurs

1. Effacement des deux
positions de fin de course
avec les interrupteurs

Réglez les deux interrupteurs sur
O et émettez un bref ordre de
déplacement.

4i igk
]
2. Programmation de la fin de
course de descente
Déplacez la toile dans la position
voulue et basculez [Iinterrupteur
correspondantde O al.
1 k
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3. Programmationde lafinde @ (B)
course de montée | A - .
® Butée de fin de course de ?

montée

Déplacez la toile contre la butée
jusqu’a ce que le moteur s’arréte
automatiquement.

® Vers le point de fin de course
de montée
Déplacez la toile dans la position
voulue et basculez I'interrupteur
correspondantde O al.
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Moteurs du type E12

Réglage des positions de fin de course avec le kit de réglage

1. Programmation de la | clacuement
position de fin de course de SN claa

descente avec le kit de réglage
Raccordez les fils des cables de
connexion du moteur et ceux de
la méme couleur du kit de réglage
Becker.

Il faut qu’au moins un interrupteur
sur la téte du moteur se trouve en
position l. Déplacez la toile dans la
position voulue et appuyez sur la
touche de programmation jusqu’a
ce que le moteur claque 1 fois.

2. Programmation de la 1

position de fin de course de

montée avec le kit de réglage A B 5! claguement

® Vers la butée de fin de course e ———

de montée

Déplacez la toile contre la butée
jusqu’a ce que le moteur s’arréte
automatiquement.

4

® Vers le point de fin de course % secken
de montée
Faites monter la toile dans la .

position  supérieure  voulue
et appuyez sur la touche de
programmation du kit de réglage
jusqu’a ce que le moteur claque
1 fois.
3. Effacement des positions de fin
de course avec le kit de réglage

+ Appuyez sur la touche de
programmation @ et maintenez- /g .
la enfoncée

« Appuyez sur la touche } @ et
maintenez-la enfoncée

+ Relachez la touche de program- - !
mation @

+  Appuyez encore une fois sur la
touche de programmation @
jusqu’a ce que le moteur émette
un double claquement

Si le moteur se trouve entre deux

positions de fin de course, ces derniéres

seront toutes les deux supprimées. Sile
moteur se trouve dans une position de
fin de course, seule cette derniére sera
effacée. Les fonctions spéciales du
moteur sont remises a I'état de livraison.



Réglage des positions de fin de course avec le point de commande

1. Réglage de la position de
fin de course de descente
avec I’élément de commande

Il faut qu’au moins un interrupteur sur
la téte du moteur se trouve en positionl.
Vers le point inférieur

Faites descendre le tablier/la toi-
le dans la position de fin de course
inférieure @. Faites ensuite monter
2 fois brievement le tablier/la toile
@, avec chaque fois une pause de
1 seconde, puis faites redescendre
jusqu’a ce que le moteur s’arréte
automatiquement et claque 1 fois ©
au bout de 3 secondes.

2. Réglage de la position de

fin de course de montée avec

I’élément de commande

® Vers la butée supérieure
Faites monter le tablier/la toile

contre la butée supérieure
jusqu’a ce que le moteur s’arréte
automatiquement.

® Vers le point supérieur
Déplacez le tablier/la toile dans la
position de finde course supérieure
. Faites ensuite descendre 2 fois
brievement le tablier/la toile @ |,
avec chaque fois une pause de
1 seconde, puis faites remonter
jusqu’a ce que le moteur s’arréte
automatiquement et claque 1 fois
® au bout de 3 secondes.
3. Effacement des positions de
fin de course avec I’élément de
commande
Faites tourner le moteur pendant
6 secondes dans le sens montée ou
descente.
Puis effectuez rapidement les
opérations @ a ® de la séquence
d’effacement illustrée ci-contre au
rythme d’une seconde jusqu’a ce
que le moteur émette un double
claquement.
Pour les éléments de commande
avec auto-maintien, donnez un
ordre d’arrét apres chaque ordre de
déplacement bref.

1 claguement
D

1 claguement
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Moteurs du type E12

Réglage du comportement en butée

A 1a livraison, le comportement en
butée est atténué pour les modeles

de moteurs @ 35 et amplifié pour les
modeles de moteurs de @ 45 et @

58. Le comportement en butée ne

peut étre modifié que pendant les

3 premiers déplacements contre la
butée supérieure.

@ Activation du comportement (A}

en butée atténué

Faites monter la toile @ et
appuyez en outre, avant
d’atteindre la position de fin de
course supérieure, sur la touche
de programmation @®. Maintenez

!es deux touches gnfoncégs 9l” IFA REYRRRNNN
jusqu’a ce que le tablier/la toile muuw\.

confirme la commutation par un
unique aller-retour ©.

® Activation du comportement
en butée amplifié

(B}
(4)
Répétez la procédure décrite l” m "‘ “‘

sous @ jusqu’a ce que le moteur
confirme la commutation par
deux allers-retours @.

Réglage de la fonction spéciale de détente de la toile

1. Activation/Désactivation

\
de la détente de la toile g~
A la livraison, la fonction de détente
de la toile est désactivée pour les .
888888 E8I

moteurs de @ 35 et activée pour les
moteurs de @ 45 et @ 58.

Faites monter la toile contre la butée

supérieure ©. (3]
Appuyez sur la touche de % secken muuu

programmation @ jusqu’a ce que

le moteur confirme Iactivation et .
la désactivation de la détente de la
toile ©.



Réglage de la fonction spéciale de tension de la toile

1. Activation de la fonction de
tension de la toile

Faites descendre la toile dans
la position de fin de course de
descente ©.

Appuyez ensuite sur la touche de
programmation jusqu’a ce que le
moteur confirme par une montée et
une descente de la toile .

_

Déplacez ensuite la toile dans la
position de tension de la toile © et
appuyez a nouveau sur la touche
de programmation jusqu’a ce que le
moteur confirme par une montée et
une descente de la toile @.
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2. Désactivation de la

fonction de tension de la toile
Déplacez la toile dans la position de
tension de la toile @ et appuyez sur
la touche de programmation jusqu’a
ce que le moteur confirme par une

montée et une descente de la toile
(2}
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Moteurs du type E12-V8

Plaque signalétique

© Désignation du type : par ex. R8-17-

E12-V8
R Dimension du moteur @ BECKER
(diameétre du tube) E&Eﬁgﬁé&ﬂ‘é’&%ﬂ”“
P-35mm
R-45mm R8-17-E12-V8 Q)
L-58 mm Tubular Motor
30-17 Couple nominal/Vitesse de sortie REICIRSORS
. . . Art.Nr.: 2010 130 183 0
E Fin de course électronique T o o o hm
12 Modéle U 230V | f 50Hz
V8 Version P 100 W || 045A
. ] . CL. 180 (H) |52 4 min@)
® Mode opératoire (fonctionnement de e e
courte durée S2)
Il faut prévoir une phase de refr0|d|sse_ment C€
au bout de 4 minutes de service continu. P44

® Numéro de série : par ex. 17 16 21779
17 Année 2017

16 Semaine calendaire Gormany
21779 Numéro d’ordre de production
Branchement

Il est possible de brancher en paralléle sur un
point de commande plusieurs moteurs avec
fin de course électronique. Le nombre maxi-
mum de moteurs commandés de maniere
synchrone dépend de la capacité de I’élément
de commande.

Regle applicable pour des éléments de com-
mande d’une capacité de charge du contact
de5A:

R8-17-E12 a R12-17-E12 =

5 moteurs maximum

R20-17-E12 a R60-17-E12 =

3 moteurs maximum

L70-17-E12 a L120-11-E12 =

2 moteurs maximum

Le temps de commutation en cas de change-
ment de direction doit étre de 0,5 seconde au
minimum. Le commutateur et les commandes
ne doivent pas exécuter d’ordres simultanés
de montée et de descente. Secteur

Moteur

Secteur

Moteur 1 Moteur 2




Informations

Détection d’obstacles

Les obstacles lors de la descente
sont identifiés pour éviter un dérou-
lement incontrolé de la toile (écran).
Il faut, pour que la détection d’obs-
tacles sensible s’active, que la roue

Ara
o

. . . Roue Roue avec
avec détection d’obstacles soit détection d’obs-
montée sur le moteur et que la toile tacles

présente une lame finale lourde.

. Comportement en butée amplifié avec stores bannes
Comportement en butée cassettes

Il est possible de régler le moteur
E12-V8 sur un comportement en

butée amplifié ou atténué. Comportement en butée atténué avec stores bannes,
écrans, etc. ouverts
(7]
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4=
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(7}
(1)
1cl t g
. . claquemen
Détente de la toile M =
Q5
Sila détente de la toile est activée, le mo- ’ _9 )
teur redescend, une fois la fin de course g °
supérieure atteinte, de facon minimale o=

afin de détendre la toile.

Réglage des positions de fin (1) (2] A’:K\
de course

Les fins de course peuvent &tre ré- ® -.
glées de 3 facons:

@ Interrupteur sur le moteur \S—4
A Kit de réglage (3}

® Point de commande
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Moteurs du type E12-V8

Réglage des positions de fin de course avec les interrupteurs

1. Effacement des deux po-
sitions de fin de course avec
les interrupteurs

Réglez les deux interrupteurs sur O
et émettez un bref ordre de dépla-
cement.

2. Programmation de la fin de
course de descente
Déplacez la toile dans la position
souhaitée et basculez I'interrupteur
correspondant de O al.

3. Programmation de la fin de

course de montée

O Butée de fin de course de
montée
Déplacez la toile contre la butée
jusqu’a ce que le moteur s’arréte
automatiquement.

® Vers le point de fin de course
de montée
Déplacez la toile dans la position
voulue et basculez I'interrupteur
correspondant de O al.




Réglage des positions de fin de course avec le kit de réglage

1. Programmation de la posi-
tion de fin de course de des- S)! claquement
cente avec le kit de réglage
Raccordez les fils des cables de
connexion du moteur et ceux de
la méme couleur du kit de réglage
Becker.

Il faut qu’au moins un interrupteur
sur la téte du moteur se trouve en
position . Déplacez la toile dans la
position voulue et appuyez sur la
touche de programmation jusqu’a
ce que le moteur claque 1 fois.

2. Programmation de la posi-

tion de fin de course de mon- (A} (B) %1 claquement
tée avec le kit de réglage | [— — —
@ Vers la butée de fin de course ? ‘

de montée

Déplacez la toile contre la butée

jusqu’a ce que le moteur s’arréte

automatiquement. g
® Vers le point de fin de course

de montée .

Faites monter la toile dans la po-

sition supérieure voulue et ap-

puyez sur la touche de program-

mation du kit de réglage jusqu’a - - § ]
ce que le moteur claque 1 fois.

(/7]
()
=
kB
=]
("]
7]
c
=]
-
%)
(]
]
o
S
o

o
—
=
[}
g
]
=

3. Effacement des positions
de fin de course avec le kit de

réglage
« Appuyez sur la touche de program- / \
mation @ et maintenez-la enfoncée. @ BECKER
+ Appuyez sur la touche § @ et main- o O
tenez-la enfoncée.
Relachez la touche de programma- . .
tion @.
Appuyez encore une fois sur la
touche de programmation @
jusqu’a ce que le moteur émette un \ /
double claguement.

Si le moteur se trouve entre deux po-
sitions de fin de course, ces dernieres
seront toutes les deux supprimées. Sile
moteur se trouve dans une position de
fin de course, seule cette derniére sera
effacée. Les fonctions spéciales du mo-
teur sont remises a I'état de livraison.
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Moteurs du type E12-V8

Réglage des positions de fin de course avec le point

de commande

1. Réglage de la position de fin de
course de descente avec le point
de commande

Il faut qu’au moins un interrupteur sur la
téte du moteur se trouve en positionl.

Vers le point inférieur

Faites descendre la toile dans la po-
siton de fin de course inférieure ©.
Faites ensuite monter 2 fois brievement
la toile @, avec chaque fois une pause
de 1 seconde, puis faites redescendre
jusgu’a ce que le moteur s’arréte auto-
matiquement et claque 1 fois ® au bout
de 3 secondes.

2. Réglage de la position de fin de

course de montée avec le point

de commande

@ Verslabutée supérieure
Faites monter la toile contre la butée
supérieure jusqu’a ce que le moteur
s’arréte automatiquement.

® Vers le point supérieur
Déplacez la toile dans la position
de fin de course supérieure ©.
Faites ensuite descendre 2 fois brie-
vement la toile @, avec chaque fois
une pause de 1 seconde, puis faites
remonter jusqu’a ce que le moteur
s’arréte automatiqguement et clague
1 fois ® au bout de 3 secondes.

3. Effacement des positions de
fin de course avec le point de
commande

Faites tourner le moteur pendant 6 se-
condes dans le sens montée ou des-
cente.

Puis effectuez les opérations @ a ® de
la séquence d’effacement illustrée ci-
contre au rythme d’une seconde jusqu’a
ce que le moteur émette un double cla-
quement.

Pour les éléments de commande avec
auto-maintien, donnez un ordre d’ arrét
bref aprés chaque ordre de déplacement.

1 claquement
S)! e

’\1 claquement
O 8 ©

i

(1) (2] (3] (4)
vl [ [ [

brieve- “brieve- brieve- brieve-
ment! ment! ment! ment!
(5] (6] o (8]
brieve- briéve- “brieve- Appuyeret
ment! ment! ment! maintenir
enfonceé!



Réglage du comportement en butée

Alalivraison, les moteurs ont un compor-
tement en butée atténué. Le comporte-
ment en butée ne peut étre modifié que
pendant les 3 premiers déplacements
contre la butée supérieure.

@ Activation du comportement
en butée amplifié
Faites monter la toile @ et ap- (A)
puyez en outre, avant d’atteindre
la position de fin de course su-
périeure, sur la touche de
programmation @. Maintenez les
deux touches enfoncées jusqu’a ce
que la toile confirme la commutation
par deux allers-retours ©.

VAT, P E ARt
R AR R R R R

(® Désactivation du comporte-
ment en butée amplifié

(B]
(4)
Répétez la procédure décrite ll" .‘ “ ““

sous @ jusqu’a ce que le moteur
confirme la commutation par un
unique aller-retour @.

Réglage de la fonction
spéciale de détente de la toile

1. Activation/Désactivation \
de la détente de la toile 1 ceoxer ///II m \\
La fonction de détente de la toile est
désactivée a la livraison. ™

8888888 I

Faites monter la toile contre la butée
supérieure ©.

Appuyez sur la touche de 3)
programmation @ jusqu’a ce que 77718 20N
le moteur confirme I’activation et % pEckeR [ RN NN

la désactivation de la détente de la
toile ©.

(/7]
()
=
kB
=]
("]
7]
c
=]
-
%)
(]
]
o
S
o

o
—
=
[}
g
]
=

2\
=



Moteurs du type E18

Plaque signalétique

© Désignation du type : par ex. R12-17-E18

R Dimension du moteur
(diamétre du tube) @ BECKER
P - 35mm g&@;g;em;;&n“
R -45mm
12-17 Couple nominal/Vitesse de sortie R12-17-E18 ©
E Fin de course électronique Tubular Motor
N R12/17C PSO Z1
18 Modéle Art.Nr.: 2010 130 160 0
® Mode opératoire (fonctionnement de M 12Nm |n 17 Umin
courte durée S2) U 230V [f 50Hz
. . N P 100 W |I 045 A
Il faut prévoir une phase de refroidissement Tow 2
au bout de 4 minutes de service continu. Ser N 16350216 ©
® Numéro de série : par ex. 16 35 0216 =
16 Année 2016 CE€
35 Semaine calendaire IP44

0216 Numéro d’ordre de production

Branchement

Il est possible de brancher en paralléle sur
un point de commande plusieurs moteurs
avec fin de course électronique. Le nombre
maximum de moteurs commandés de maniére
synchrone dépend de la capacité de I’élément
de commande.

Regle applicable pour des éléments de
commande d’une capacité de charge du
contactde 5A:

R8-17-E18 a R12-17-E18 =

5 moteurs maximum

R20-17-E18 a R40-17-E18 =

3 moteurs maximum

Le temps de commutation en cas de
changement de direction doit étre de
0,5 seconde au minimum. Le commutateur
et les commandes ne doivent pas exécuter
d’ordres simultanés de montée et de
descente.

Une fois les positions de fin de course pro-
grammeées, le moteur change au besoin sa
direction de marche de maniére a ce que la
connexion du fil noir entraine toujours une
montée, et la connexion du fil marron toujours
une descente.

Moteur

Secteur

Moteur 1 Moteur 2

Noir = montée
Secteur



Informations

Détection d’obstacles

Les obstacles lors de la descente "
(par ex. sous la charge du vent) sont . ‘
identifiés pour éviter un déroulement ‘ ’
incontrolé de la toile. "

Il faut, pour que la détection i

s . s . Roue Roue avec détection
d’obstacles sensible s’active, que la alseeles
roue avec détection d’obstacles soit
montée sur le moteur et que la toile
présente une lame finale lourde.

Détente de la toile Claguement

Sila détente de la toile est activée, le : >
moteur redescend, une fois la fin de
course supérieure atteinte, de facon
minimale afin de détendre la toile.
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Réglage des positions de fin o 2

de course

Les fins de course peuvent étre ré- ® ..

glées de 3 fagons :

@ Interrupteur sur le moteur st/

A Kit de réglage (3)

® Point de commande
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Moteurs du type E18

Réglage des positions de fin de course avec Auto-Install

1. Programmation de la fin de
course de montée )
Il faut qu’au moins un interrupteur ?
sur la téte du moteur se trouve en

position .

Déplacez la toile contre la butée

jusqu’a ce que le moteur s’arréte
automatiquement.

2. Programmation de la fin de

course de descente
Effectuezune descente etmaintenez
la touche de déplacement enfoncée
jusqu’a ce que le moteur dépasse
la position de fin de course de
descente @ puis remonte @ et
descende une nouvelle fois ® pour
s’arréter finalement en position
de fin de course de descente et
confirmer la programmation par un
claquement @.




Réglage des positions de fin de course avec les interrupteurs

1. Effacement des deux
positions de fin de course
avec les interrupteurs

Réglez les deux interrupteurs sur
O et émettez un bref ordre de
déplacement.

2. Programmation de la fin de
course de descente
Déplacez la toile dans la position
voulue et basculez Iinterrupteur
correspondantde O al.
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3. Programmation de la fin de

course de montée

® Butée de fin de course de
montée
Déplacez la toile contre la butée
jusqu’a ce que le moteur s’arréte
automatiquement.

® Vers le point de fin de course
de montée
Déplacez la toile dans la po-
sition souhaitée et basculez
I'interrupteur correspondant de
oal. e
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Moteurs du type E18

Réglage des positions de fin de course avec le kit de réglage

1. Programmation de la
position de fin de course de X\ X claguement
descente avec le kit de réglage
Raccordez les fils des cables de
connexion du moteur et ceux de
la méme couleur du kit de réglage
Becker.

Il faut qu’au moins un interrupteur
sur la téte du moteur se trouve en
position I. Déplacez la toile dans la
position voulue et appuyez sur la
touche de programmation jusqu’a
ce que le moteur claque 1 fois.

2. Programmation de Ia
position de fin de course de
montée avec le kit de réglage
] . glag (A (B} ;,mmmaquement
@ Vers la butée de fin de course
de montée

Faites monter le tablier/la toile
contre la butée supérieure
jusqu’a ce que le moteur s’arréte

automatiquement.
® Vers le point de fin de course ~go—
de montée
Faites monter la toile dans la
position supérieure  voulue .
et appuyez sur la touche de
]

programmation du kit de réglage
jusqu’a ce que le moteur claque
1 fois. ]

3. Effacement des positions

de fin de course avec le kit de

réglage

+  Appuyez sur la touche de program- / \
mation @ et maintenez-la enfoncée &2 BECKER

- Appuyez sur la touche § @ et
maintenez-la enfonceée.

» Relachez la touche de program-
mation @
+  Appuyez encore une fois sur la
touche de programmation @
jusqu’a ce que le moteur émette \ /
un double claquement

Si le moteur se trouve entre deux
positions de fin de course, ces
dernieres seront toutes les deux
supprimées. Si le moteur se trouve
dans une position de fin de course,
seule cette derniére sera effacée.
Les fonctions spéciales du moteur
sont remises a I’état de livraison.



Réglage des positions de fin de course avec le point de commande

1. Programmation de la position
. A\ 1x claquement
de fin de course de descente JRll
avec le point de commande
Il faut gqu’au moins un interrupteur sur

la téte du moteur se trouve en position
1.

Faites descendre le tablier/la toile
dans la position de fin de course
inférieure @. Faites ensuite monter 2
fois brievementlatoile @, avec chaque
fois une pause de 1 seconde, puis
faites redescendre jusqu’a ce que le
moteur s’arréte automatiquement et
claque 1fois®auboutde 3 secondes.

1x claguement

2. Réglage de la position de o P
fin de course de montée avec L 0 O ©
I’élément de commande
® Vers la butée de fin de course ?
de montée

Faites monter le tablier/la to-
ile contre la butée supérieure
jusqu’a ce que le moteur s’arréte
automatiquement.

® Vers le point de fin de course
de montée
Déplacez la toile dans la position
de fin de course de montée ©.
Faites ensuite descendre 2 fois
brievement le tablier/la toile @ ,
avec chaque fois une pause de
1 seconde, puis faites remonter
jusqu’a ce que le moteur s’arréte
automatiquement et claque

1 fois ® au bout de 3 secondes. o (2] (3 4
3. Effacement des positions de
fin de course avec I’élément de ﬁ W V /E
commande . J
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Faites tourner le moteur pendant
6 secondes dans le sens montée ou brieve- Dbridve- Dbriedve- Dbriéve-

ge.scentef.r . y . ment! ment! ment!  ment!
uis effectuez  rapidemen es

opérations @ a ® de la séquence 2 6 o 5]
d’effacement illustrée ci-contre au
rythme d’une seconde jusqu’'a ce v
que le moteur émette un double
claguement.

Pour les éléments de commande brieve- brieve- brieve- Appuyer et
avec auto- maintenu, donnez un ordre ; ;

s . ment! ment! ment!  maintenir
d’ arrét bref aprés chaque ordre de enfoncé !
déplacement.
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Moteurs du type E18

Réglage de la fonction spéciale de détente de la toile

Activation/Désactivation de Ila
détente de la toile

Faites monter la toile contre la butée I_Q.T
supérieure ©.

Appuyez sur la touche de
programmation @ jusqu’a ce que

le moteur confirme I’activation ou ® oeoxes % Becken
la désactivation de la détente de la
toile par un bref aller-retour ©. -

Détection d’obstacles sensible

Sil'installation identifie un obstacleen @
cours de service (par ex. charge du ;
vent pendant la descente), le moteur
s’arréte, repart dans le sens inverse et
essaie une deuxieme fois de passer
I’obstacle. Lorsqu’il n’y parvient pas,

le moteur se déconnecte aprés la
troisiéme tentative ©.

S’il rencontre plusieurs obstacles a
différents endroits, le moteur lance
trois nouvelles tentatives a chaque fois.
Apres dix interruptions maximum dues
a des obstacles a différents endroits,
le moteur s’arréte apres étre reparti en
sens inverse.

Environ 15 cm avant la position de
fin de course inférieure, le moteur
s’interrompt dés la premiére détection
d’un obstacle et ne démarre aucune
nouvelle tentative.



Moteurs du type E16 (SE I1)

Plaque signalétique

© Désignation dutype : parex. R8/17 SEI1

R Dimension du moteur
(diameétre du tube) @ BECKER
R - 45mm Fredrih Ebort S 24
35764 Sinn
L - 58mm
8-17  Couple nominal/Vitesse de sortie R8-17E16 @
E Fin de course électronique Tubular Motor
N R8/17C SE 12
16 Modéle

Art.Nr.: 2010 130 177 0
M 8Nm n 17 1/min
U 230V |f 50Hz
P 100W |[I 045A
Cl. 180 (H) (S2 4 min
Ser. Nr.: 184751878 @)

® Mode opératoire
(fonctionnement de courte durée S2)

Il faut prévoir une phase de refroidissement
au bout de 4 minutes de service continu

© Numéro de série : par ex. 184751878
18 Année 2018
47 Semaine calendaire
51878 Numéro d’ordre de production

Branchement

Il est possible de brancher en parallele sur un
point de commande plusieurs moteurs avec
fin de course électronique. Le nombre ma-
ximum de moteurs commandés de maniére
synchrone dépend de la capacité de I’élément
de commande.

(7]
£
L

[=]

(7]

(7]

c
2
=}

2]

[]
b

<
o

w
=
>
]
=
@]
p=

Moteur

Le temps de commutation en cas de change-
ment de direction doit étre de 0,5 seconde au
minimum. Le commutateur et les commandes |
ne doivent pas exécuter d’ordres simultanés

de montée et de descente.

Regle applicable pour des éléments de com-
mande d’une capacité de charge du contact
de5A:

R8 - R60 =

3 moteurs maximum

L70-L120=

2 moteurs maximum

Secteur

Moteur 1 Moteur 2

Secteur

2D
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Informations

Les moteurs avec fin de course
électronique SE |11 identifient et pro-
gramment automatiquement la po-
sition de fin de course de montée.
Une butée fixe doit étre disponible
en position de fin de course de mon-
tée.

En position de descente, le tablier/la
toile est automatiquement verrouillé
et tendu.

Principe du verrouillage

Le tablier/la toile descend jusqu’a
ce que verrou dépasse le point de
verrouillage (le verrou s‘enclenche).
Le premier point est programmé
ici @.

Le tablier/la toile remonte ensuite,
jusqu’a ce que le moteur tende la to-
ile et s’arréte automatiquement @.

Le tablier/la toile est ensuite dépla-
cé hors du trajet de verrouillage. Un
nouveau point est également pro-
gramméici ©.

Raccordez les fils du cable de con-
nexion du moteur et ceux de la
méme couleur du kit de réglage.

1111
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Moteurs du type E16 (SE I1)

Réglage des positions de fin de course

1. Programmation de la fin de

course de montée

Reliez les fils du moteur tubulaire K 1
a ceux du kit de réglage en faisant ?

correspondre les couleurs. % occren

Faites monter le tablier/la toile con-

tre la butée supérieure jusqu’a ce -
que le moteur s’arréte automatique-

ment.

2. Programmation de la
position de fin de course de
verrouillage

Faites descendre le tablier/
la toile @, jusqu'a ce que le
verrouillage s‘enclenche (2}
Appuyez ensuite sur la touche de
programmation du kit de réglage ©
,jusqu’a ce que le moteur claque 1x
fois @.

3)) 1x fois @
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3. Déplacement du tablier/
de la toile dans la position de
verrouillage

Faites monter le tablier/la toile dans
la position de verrouillage, jusqu’a
ce que le moteur s’arréte automati-
quement.

o
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4. Programmation de la
position de fin de course de -\ 1x fois @
déverrouillage

Faites descendre le tablier/la toile
depuis la position de verrouillage
O, jusqu’a ce que le verrouillage
s‘enclenche ®. Appuyez ensuite sur
la touche de programmation du kit
de réglage ©, jusqu’a ce que le mo-
teur claque 1x fois @.

5. Effacement des positions

de fin de course avec le kit de

réglage

- Appuyez sur latouche de program-
mation @ et maintenez-la enfon-
cée.

- }-Appuyez sur la touche ! @ et
maintenez-la enfoncée.

- Relachez la touche de program-
mation @

- Appuyez encore une fois sur la tou-
che de programmation @ jusqu’a
ce que le moteur confirme 2x fois.

Sile moteur se trouve entre deux po-
sitions de fin de course, ces derni-
eres seront toutes les deux suppri-
mées. Si le moteur se trouve dans
une position de fin de course, seule
cette derniére sera effacée.

6. Activation de la fonction @‘ %
spéciale Détente de la toile
(uniquement pour E16)

Faites monter le tablier/la toile con-

tre la butée supérieure. Appuyez winech
sur la touche de programmation @

, jusgqu’a ce que le moteur confirme

I’activation de la fonction détente de o

la toile par un aller-retour @.

Répétez la procédure pour désacti-
ver a nouveau la fonction détente de
la toile. | |

- ]
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Moteurs du type PSF(+)

Plaque signalétique

© Désignation du type :
par ex. R30/17C PSF+

R Dimension du moteur

(diameétre du tube) (€ “@

P - 35mm &S IPUD

R -45mm R 30/17 C PSF+ @

L -58mm Art.Nr.2030 130 135
30/17 Couple nominal/Vitesse de sortie M 30Nm|n 17 mi
C Cable de connexion enfichable Ly vl 56 I

C e P 115 W[l 0,96 A

P Programmables point a point KB4 min%
S Fin de course électronique pour Ser. Nr. 084920095 [E=

protection solaire Made in Germany  —
F Récepteur radio
+ Force de fermeture élevée pour

stores bannes cassettes

® Mode opératoire (fonctionnement de
courte durée S2)

Il faut prévoir une phase de refroidissement
au bout de 4 minutes de service continu.

© Numéro de série : par ex. 08 49 20095
08 Année 2008
49 Semaine calendaire
20095 Numéro d’ordre de production

Branchement

Les moteurs avec fin de course électronique
et récepteur radio intégré se branchent Moteur
directement sur [Ialimentation électrique.
Raccordez le fil marron avec le fil bleu du
conducteur neutre.




Informations

Les moteurs avec fin de course
électronique PSF(+) identifient et
programment automatiquement la
position de fin de course de montée
avec une butée permanente.

En l'absence de butée, un point
d’arrét final est programme.

Moteurs du type PSF
Les moteurs PSF servent &
commander des écrans, des stores

bannes et des ombrages pour
jardins d’hiver.

QO

Moteurs du type PSF+

Les moteurs PSF+ servent a
commander des stores bannes
cassettes nécessitant un couple de
fermeture accru. La cassette est
alors toujours entierement fermée.

2x claquements
Programmation de I’émetteur Mo o35
maitre
Commutez le moteur en mode de
programmation @ pendant 3 minutes
en connectant I’alimentation
électrique (Power On) ou en mettant
le commutateur radio en position
@®. Appuyez ensuite sur la touche de
programmation de I’émetteur maitre
A jusqu’a ce que le moteur émette
un double claquement ® (3 s pour
des moteurs neufs, 10 s en cas de
reprogrammation d’un émetteur
maitre déja programmé).
Correction du sens de rotation
Si le sens de rotation est incorrect,
inversez le commutateur de sens de
rotation du moteur.

Attention : le sens de rotation ne
peut étre modifié que si aucune
position de fin de course n’est
programmeée.
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Moteurs du type PSF(+)

Réglage des positions de fin de course

1. Programmation de la position
de fin de course de descente =) X claquement

avec I’émetteur maitre

Déplacez la toile dans la position
de descente. Appuyez ensuite sur
la touche de programmation et la
touche descente jusqu’a ce que le
moteur claque 1 fois.

2. Programmation de la
position de fin de course de [A) B) -\1x claquement
montée avec I’émetteur maitre R

@ Butée de fin de course de 1 —
montée

Faites monter le tablier/la toile
contre la butée supérieure
jusqu’a ce que le moteur s’arréte
automatiquement.

® Vers le point de fin de course
de montée
Faites monter la toile dans la
position de montée souhaitée.
Appuyez ensuite sur la touche ‘ |
de programmation et la touche = = —
montée jusqu’a ce que le moteur
claque 1 fois.

3. Effacement des positions -\2x claguements

de fin de course avec

I’émetteur maitre

Appuyez sur la touche de

programmation et sur la touche

ARRET jusqu’a ce que le moteur
émette un double claguement au .

bout de 10 secondes.

Si la toile se trouve entre les
positions de fin de course, ces
derniéres seront toutes les deux ‘ ‘
supprimées lors de la procédure ‘ ‘
d’effacement. Si la toile se trouve L

dans une position de fin de course, |
seule cette derniére sera effacée.




Réglage des positions intermédiaires

1. Programmation de la
position intermédiaire |
Déplacez la toile dans la position in-
termédiaire voulue et appuyez sur la
touche arrét et descente jusqu’a ce
que le moteur claque 1 fois.

Pour arriver en positionintermédiaire

I, appuyez dans la seconde qui suit 2
fois sur la touche descente.

-\1 x claguement

2. Programmation de la posi- ’\1x claquement

tion intermédiaire Il

Déplacez la toile dans la position

intermédiaire voulue et appuyez sur

la touche arrét et montée jusqu’a ce

que le moteur claque 1 fois.

3. Effacement de la position ;%\2x claquements ;)mzx claquements

Pour arriver en positionintermédiaire
intermédiaire 1 / de la position l
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Il, appuyez dans la seconde qui suit
2 fois sur la touche montée.
intermédiaire Il

Mettez le moteur dans la position
intermédiaire a effacer et répétez
I'opération de  programmation
(appuyez sur les touches arrét et
desente ou arrét et montée) jusqu’a

ce que le moteur émette un double
claquement.

&2 BECKER




Moteurs du type C16 (SEF [1)

Plaque signalétique

© Désignation du type : par ex. R8/17C
SEF 1

R »Dimension du moteur

(diametre du tube)

P - 35mm

R -45mm

L - 58mm
8-17 Couple nominal/Vitesse de sortie
C Récepteur radio Centronic intégré
16 Numéro d’ordre de production

® ,,Mode opératoire (fonctionnement de
courte durée S2)“
slIfautprévoirune phase derefroidissement
au bout de 4 minutes de service continu.”
® Numéro de série : par ex. 184772133
18 Année 2018
47 Semaine calendaire
72133 Numéro d’ordre de production

Branchement

Branchement sans commande sur place
Raccordez les fils bleu et vert-jaune du
moteur avec ceux de la méme couleur de
I’alimentation secteur. Raccordez le fil noir
du moteur avec la phase (L) et le fil marron
en outre avec le fil bleu (N) de I'alimentation
secteur.

Branchement avec commande sur
place avec un bouton poussoir (uni-
quement pour C16)

Pour la commande filaire, raccordez le fil mar-
ron du moteur avec la phase de I'alimentation
secteur via un bouton poussoir. Le commuta-
teur ne doit pas étre actionné dans les 5 se-
condes suivant la mise sous tension. Il est
ensuite possible de commander le moteur a
I’aide du bouton poussoir avec la séquence
d’ordres montée, arrét, descente, arrét, etc.

& BECKER

BECKER Antriebe GmbH
Friedrich-Ebert Str. 2-4
35764 Sinn

R8-17-C16

Tubular Motor ii

R8/17C SEF 12
Art.Nr.: 2010 130 1810
M 8Nm n 17 1/min
U 230V |f 50Hz
P 100W [I 045A
Cl. 180 (H) [s2 4min@
Ser. Nr.: 184772133 @)

Moteur

Secteur

Moteur




Informations

Les moteurs avec fin de course élec-
tronique S16 (SEF I1) identifient et
programment automatiquement la
position de fin de course de montée.
Une butée fixe doit étre disponible en
position de fin de course de montée.

En position de descente, le tablier/la
toile est automatiquement verrouillé
et tendu.

Principe du verrouillage

Le tablier/la toile descend jusqu’a ce
que verrou dépasse le point de ver-
rouillage (le verrou s‘enclenche). Le
premier point est programmé ici ©.
Le tablier/la toile remonte ensuite,
jusqu’a ce que le moteur tende la
toile et s’arréte automatiquement @.

Le tablier/la toile est ensuite dépla-
cé hors du trajet de verrouillage. Un
nouveau point est également pro-
gramméici ©.

Programmation de I’émetteur maitre

Commutez le moteur en mode de
programmation @ pendant 3 minutes
en connectant I'alimentation élec-
trique (Power On) ou en mettant le
commutateur radio en position @.
Appuyez ensuite sur la touche de
programmation de I’émetteur maitre
@, jusqu’a ce que le moteur émet-
te un double claguement ® (3 s pour
des moteurs neufs, 10 s en cas de re-
programmation d’un émetteur maitre
déja programmeé).

Correction du sens de rotation

Le sens de rotation peut étre corrigé
a l'aide de l'interrupteur de la téte
du moteur ou de I’émetteur maitre
(uniguement pour C16).

Attention : le sens de rotation ne
peut étre modifié que si aucune
position de fin de course n’est
programmeée.

o (2]
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(3) claquement
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Moteurs du type C16 (SEF [1)

Réglage des positions de fin de course

1. Programmation de la posi-
tion de fin de course de mon-

tée avec I’émetteur maitre K |
Faites monter le tablier/la toile contre ? ar—

la butée supérieure jusqu’a ce que le

moteur s’arréte automatiquement. %

2. Programmation de la positi-
on de fin de course de verrouil-
lage avec I’émetteur maitre
Faites descendre le tablier/la to-
ile jusqu’a ce que le verrouillage
s‘enclenche ©.

Appuyez ensuite sur la touche de
programmation et la touche de-
scente jusqu’a ce que le moteur cla-
que 1 fois .

3. Déplacement du tablier/
de la toile dans la position de
verrouillage avec I’émetteur
maitre

Faites monter le tablier/la toile dans
la position de verrouillage, jusqu’a
ce que le moteur s’arréte automati-
quement.




4. Programmation de la po- o o
sition de fin de course de dé- S)1x fois
verrouillage avec I’émetteur
maitre

Faites descendre le tablier/la to-
ile jusqu’a ce que le verrouillage
s‘enclenche ©.

Appuyez ensuite sur la touche de
programmation et la touche de-
scente jusqu’a ce que le moteur cla-

que 1 fois @.
Enck. . ﬁ .

5. Effacement des posi- —\ 3 ox f
tions de fin de course avec xIois

I’émetteur maitre

Appuyez sur la touche de program-
mation et sur la touche arrét jusqu’a
ce que le moteur émette un double
claguement au bout de 10 secon-
des.

6. Activation de la fonction o ) 1x fois
spéciale Détente de la toile =
(uniquement pour C16)

Déplacez le tablier/la toile en po-
sition de fin de course supérieure.

.
Appuyez ensuite sur la touche de = ﬁ
9

Protections solaires

Moteurs

programmation jusqu’a ce que le
moteur claque 1 fois @. Appuyez
ensuite sur la touche de program- ‘ ‘
mation, la touche arrét et la touche ‘ ‘
descente, jusqu’a ce que le moteur L J
confirme I’activation de la fonction

détente de la toile par un aller-retour |
Y ]

Répétez la procédure pour désacti-
ver a nouveau la fonction détente de
la toile.

2\



Moteurs du type C12

Plaque signalétique

© Désignation du type :
par ex. R30-17-C12

R Dimension du moteur
(diameétre du tube)
P - 35mm
R -45mm
L - 58mm
30-17 Couple nominal/Vitesse de sortie
C Radio Centronic
12 Modéle

® Mode opératoire (fonctionnement de
courte durée S2)
Il faut prévoir une phase de refroidissement
au bout de 4 minutes de service continu.

® Numéro de série : par ex. 1770112503
17 Année 2017
01 Semaine calendaire
12503 Numéro d’ordre de production

Branchement

Branchement sans commande sur place
Raccordez les fils bleu et vert-jaune du
moteur avec ceux de la méme couleur de
I’alimentation secteur. Raccordez le fil noir
du moteur avec la phase (L)et le fil marron
en outre avec le fil bleu (N) de I'alimentation
secteur.

Branchement avec commande sur
place avec un bouton poussoir

Pour la commande sur place, raccordez
le fil marron du moteur avec la phase de
I’alimentation secteur via un bouton poussoir.
Le commutateur ne doit pas étre actionné
dans les 5 secondes suivant la mise sous
tension. Il est ensuite possible de commander
le moteur a I’aide du bouton poussoir avec la
séquence d’ordres montée, arrét, descente,
arrét, etc.

& BECKER

BECKER Antriebe GmbH
Friedrich-Ebert Str. 2-4
35764 Sinn

R30-17-C12 @
Tubular Motor
R30/17C PSF+

Art.Nr.: 2030 130 156 0
M 30Nm | n 17 1/min
U 230V [f 50Hz

P 205W |[I 090A
Cl. 180 (H) | 2 4 min@)
Ser. Nr.: 170112503 €

e
IP44

X

Made in Germany.

Moteur

Secteur

Moteur

| Secteur




Informations

Auto-Install

La fonction Auto-Install permet

au moteur C12 d’identifier et de

programmer  automatiquement la

fin de course de descente maximale

optimale pour des stores a bras articulé

et des stores bannes cassettes. Comportement en butée amplifié avec stores bannes
Comportement en butée cassettes

Il est possible de régler le moteur
c12 sur un comportement en butée  4orans etc. ouverts
amplifié ou atténué.

| A A AL A A A A A A A A
Détente de la toile

Sila détente de la toile est activée, le Eﬁ CEELEmEL

moteur redescend, une fois la fin de '
course de montée atteinte, de facon

minimale afin de détendre la toile.

Comportement en butée atténué avec stores bannes,

Fonction de tension de la toile
Une fonction programmable de
tension de la toile assure une
tension de la toile aprés la descente
en fin de course inférieure.

Programmation de I’émetteur

maitre [ |

Commutez le moteur en mode
dg programmation O,p_endant_ 3 2x claquemdnts
minutes en connectant I'alimentation
électrique (Power On) ou en mettant M
le commutateur radio en position , 'b

@®. Appuyez ensuite sur la touche I

de programmation de I’émetteur

maitre @ jusqu’a ce que le moteur -

émette un double claguement 3 s

pour des moteurs neufs, 10 s en cas

de reprogrammation d’un émetteur

maitre déja programme).

Correction du sens de rotation 1x claguement __3x claguements

Aucune position de fin de course ne —fﬁ
doit déja étre programmée.

Avec 'interrupteur sur le moteur : inversez
le commutateur de sens de rotation du
moteur sile moteur tourne dans le mauvais
sens (aucune fin de course ne doit avoir
été déja programmée).

Avec I'émetteur maitre : appuyez sur la ‘ ‘
touche de programmation jusqu’a ce que =)
le moteur claque 1 fois. Puis appuyez sur

la touche de programmation, la touche

montée et la touche descente jusqu’a ce

que le moteur émette un triple claque-

ment.
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Moteurs du type C12

Réglage du comportement en butée

A la livraison, le comportement en butée est atténué pour les modéles de moteurs
@ 35 et amplifié pour les modéles de moteurs @ 45 et @ 58. Le comportement en
butée ne peut étre modifié que pendant les 3 premiers déplacements contre la butée
supérieure.

@ Activation du comportement
en butée atténué

Faites monter le tablier/la toi-
le @ et appuyez en outre, avant
d’atteindre la position de fin de
course, sur la touche de pro-
grammation @. Maintenez les
deux touches enfoncées jusqu’a ‘ |
ce que le tablier/la toile confirme

- L
la commutation par un unique l" ' .' “‘ ‘ “‘
aller-retour ©. S A R A2

® Activation du comportement
en butée amplifié

(B)
(4)
Répétez la procédure décrite l” m "“ “‘

sous @ jusqu’a ce que le moteur
confirme la commutation par
deux allers-retours @.

Réglage des positions de fin de course avec Auto-Install

® Auto-Install pour stores a

bras articulé et stores bannes
cassettes
Faites descendre la toile jusqu’a ce

que la position de fin de course de
descente soit dépassée et que la
toile repose sur les bras articulés ©.
Effectuez ensuite une montée
sans interruption jusqu’a ce que la
toile s’arréte automatiquement au
niveau de la butée supérieure @.

@ Auto-Install (point inférieur
librement sélectionnable vers
la butée supérieure)

Faites descendre la toile dans
la position de fin de course de
descente souhaitée @. Effectuez
ensuite  une montée sans
interruption jusqu’a ce que la toile
s’arréte  automatiquement au
niveau de la butée supérieure .

74 | 1R\




Réglage des positions de fin de course

1. Programmation de la
position de fin de course de
descente avec I’émetteur
maitre

Déplacez la toile dans la position
de descente. Appuyez ensuite sur
la touche de programmation et la
touche descente jusqu’a ce que le
moteur claque 1 fois.

1x claguement
2. Programmation de la

position de fin de course de

montée avec I’émetteur maitre (A) (B) :wxclaquement

® Butée de fin de course de = — —
montée

Faites monter le tablier/la toile

contre la butée supérieure
jusqu’a ce que le moteur s’arréte
automatiquement.

® Vers le point de fin de course
de montée
Faites monter la toile dans la
position de montée souhaitée.

Appuyez ensuite sur la touche

de programmation et la touche (S
montée jusqu’a ce que le moteur - ]

claque 1 fois.
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3. Effacement des positions ‘\2xc|aquements

de fin de course avec
I’émetteur maitre

Appuyez sur la touche de
programmation et sur la touche arrét
jusqu’a ce que le moteur émette un
double claguement au bout de 10

secondes.

Si la toile se trouve entre les
positions de fin de course, ces ‘ ‘
dernieres seront toutes les deux | ‘
supprimées lors de la procédure L
d’effacement. Si la toile se trouve
dans une position de fin de course,
seule cette dernieére sera effacée.
Les fonctions spéciales du moteur
sont remises a I’état de livraison.
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Moteurs du type C12

Réglage des positions intermédiaires

1. Programmation de la
position intermédiaire |

Déplacez la toile dans la position in-

termédiaire voulue et appuyez sur la

touche arrét et descente jusqu’a ce

que le moteur claque 1 fois.

Répétez la procédure pour repro-
grammer la position intermédiaire.

Pour arriver en positionintermédiaire
|, appuyez dans la seconde qui suit 2
fois sur la touche descente.

’\1 x claquement

2. Programmation de la posi- ’\1xclaquement
tion intermédiaire Il

Déplacez la toile dans la position

intermédiaire voulue et appuyez sur

la touche arrét et montée jusqu’a ce

que le moteur claque 1 fois.

Répétez la procédure pour repro-

grammer la position intermédiaire.

Pour arriver en positionintermédiaire

Il, appuyez dans la seconde qui suit
2 fois sur la touche montée.

|
3. Effacement de la position ;%\2x claquements 2x claquements
intermédiaire | / de la position
intermédiaire Il
Mettez le moteur dans la position
intermédiaire a effacer et répétez
I'opération de  programmation
ce que le moteur émette un double
claguement %

(appuyez sur les touches arrét et
descente ou arrét et montée) jusqu’a 1




Réglage de la fonction spéciale de détente de la toile

1. Activation/Désactivation
de la détente de la toile

A la livraison, la fonction de détente
de la toile est désactivée pour les
moteurs de @ 35 et activée pour les
moteurs de @ 45 et @ 58.

Faites monter la toile contre la butée
supérieure @. Appuyez ensuite sur la
touche de programmation @ jusqu’a
ce que le moteur claque 1 fois.
Appuyez a nouveau sur la touche
de programmation © et en outre
sur les touches arrét et descente @
jusqu’a ce que le moteur confirme
I’activation ou la désactivation de la
détente de toile.

\
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Réglage de la fonction spéciale de tension de la toile

1. Activation/Désactivation de

la fonction de tension de la toile
Déplacez la toile dans la position
de tension de la toile. Puis appuyez
sur la touche de programmation,
la touche arrét et la touche
montée jusqu’a ce que le moteur
confirme la programmation avec un
avertissement visuel.

Pour désactiver la fonction de
tension de la toile, appuyez sur la
touche de descente pour guider le
moteur dans la position de tension
de la toile, appuyez a nouveau sur
la touche de programmation, la
touche arrét et la touche montée
jusqu’a ce que le moteur confirme
la programmation avec un
avertissement visuel.
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Moteurs du type C12-V8

Plaque signalétique

© Désignation du type : par ex. R8-17-

Cc12-v8
. & BECKER
R Dimension du moteur SECKER Antriobe Grbil
(diamétre du tube) Saros s oot
P-35mm
R8-17-C12-V8 @)
R-45mm Tubular Motor
L-58mm R8/17C PSOF
30-17 Couple nominal/Vitesse de sortie Art.Nr.: 2010 130 183 0
C Radio Centronic M _8Nm_|n 17 1/min
. U 230V f 50Hz
12 MOdele P 205W I 0,90 A
V8 Version Cl. 180 (H) [ s24 min@
® Mode opératoire (fonctionnement de Ser. Nr.: 174235894 €
courte durée S2)
Il faut prévoir une phase de refroidissement CE€
au bout de 4 minutes de service continu. IP44
® Numéro de série : par ex. 174235894
17 Année 2017 ) S
42 Semaine calendaire
35894 Numéro d’ordre de production
Branchement Moteur

Branchement sans commande sur
place

Raccordez lesfils bleu et vert-jaune du moteur
avec ceux de la méme couleur de I'alimenta-
tion secteur. Raccordez le fil noir du moteur
avec la phase (L) et le fil marron en outre avec
le fil bleu (N) de I’'alimentation secteur.

SecteurI

Branchement avec commande sur
place avec un bouton poussoir

Pour la commande sur place, raccordez le
fil marron du moteur avec la phase de I'ali-
mentation secteur via un bouton poussoir. Le
commutateur ne doit pas étre actionné dans
les 5 secondes suivant la mise sous tension. Il
est ensuite possible de commander le moteur |

Moteur

a I’aide du bouton poussoir avec la séquence
d’ordres montée, arrét, descente, arrét, etc.

Secteur




Informations

Détection d’obstacles

Les obstacles lors de la descente
sont identifiés pour éviter un dérou-
lement incontrolé de la toile (écran).
Il faut, pour que la détection d’obs-
tacles sensible s’active, que la roue
avec détection d’obstacles soit
montée sur le moteur et que la toile
présente une lame finale lourde.

Comportement en butée

Il est possible de régler le moteur
C12 sur un comportement en butée
amplifié ou atténué.

Détente de la toile

Sila détente de la toile est activée, le
moteur redescend, une fois la fin de
course de montée atteinte, de facon
minimale afin de détendre la toile.

Programmation de I’émetteur
maitre

Commutez le moteur en mode de
programmation @ pendant 3 mi-
nutes en connectant I'alimentation
électrique (Power On) ou en mettant
le commutateur radio en position
@®. Appuyez ensuite sur la touche
de programmation de [|’émetteur
maitre @ jusqu’a ce que le moteur
émette un double claguement ©
(3 s pour des moteurs neufs, 10 s en
cas de reprogrammation d’un émet-
teur maitre déja programme).

Correction du sens de rota-
tion

Aucune position de fin de course ne
doit déja étre programmée.

Avec l'interrupteur sur le moteur :
si le sens de rotation est incorrect,
inversez le commutateur de sens de
rotation du moteur.

Avec I’émetteur maitre : appuyez sur
la touche de programmation jusqu’a
ce que le moteur claque 1 fois.
Puis appuyez sur la touche de pro-
grammation, la touche montée et
la touche descente jusqu’a ce que
le moteur émette un triple claque-
ment.
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Comportement en butée amplifié avec stores bannes

cassettes

Comportement en butée atténué avec stores bannes,
écrans, etc. ouverts
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Moteurs du type C12-V8

Réglage des positions de fin de course

1. Programmation de la posi-
tion de fin de course de des-
cente avec I’émetteur maitre
Déplacez la toile dans la position
de descente. Appuyez ensuite sur
la touche de programmation et la
touche descente jusqu’a ce que le
moteur claque 1 fois.

2. Programmation de la posi-

tion de fin de course de mon-

tée avec I’émetteur maitre

@ Butée de fin de course de mon-
tée
Faites monter la toile contre la
butée supérieure jusqu’a ce que
le moteur s’arréte automatique-
ment.

® Vers le point de fin de course
de montée
Faites monter la toile dans la
position de montée souhaitée.
Appuyez ensuite sur la touche
de programmation et la touche
montée jusqu’a ce que le moteur
claque 1 fois.

3. Effacement des positions
de fin de course avec I’émet-
teur maitre

Appuyez sur la touche de program-
mation et sur la touche arrét jusqu’a
ce que le moteur émette un double
claguement au bout de 10 secondes.

Si la toile se trouve entre les positions
de fin de course, ces derniéres se-
ront toutes les deux supprimées lors
de la procédure d’effacement. Si la
toile se trouve dans une position de
fin de course, seule cette derniere
sera effacée. Les fonctions spéciales
du moteur sont remises a I’état de li-
vraison.

’\1 claquement

A
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Réglage des positions intermédiaires

1. Programmation de la posi-
tion intermédiaire |

Déplacez la toile dans la position in-
termédiaire voulue et appuyez sur la
touche arrét et descente jusqu’a ce
que le moteur claque 1 fois.

Répétez la procédure pour repro-
grammer la position intermédiaire.

Pour arriver en position intermé-
diaire |, appuyez dans la seconde qui
suit 2 fois sur la touche descente.

2. Programmation de la posi-

tion intermédiaire Il

Déplacez la toile dans la position in-
termédiaire voulue et appuyez sur
la touche arrét et montée jusqu’a ce
que le moteur claque 1 fois.

Répétez la procédure pour repro-
grammer la position intermédiaire.

Pour arriver en position intermé-
diaire I, appuyez dans la seconde
qui suit 2 fois sur la touche montée.

3. Effacement de la position

intermédiaire |1 / de la posi-
tion intermédiaire Il

Mettez le moteur dans la position
intermédiaire a effacer et répétez
I’'opération de programmation (ap-
puyez sur les touches arrét et des-
cente ou arrét et montée) jusqu’a
ce que le moteur émette un double
claguement.
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Moteurs du type C12-V8

Réglage du comportement en butée

A la livraison, les moteurs ont un comportement en butée atténué. Le comportement en butée
ne peut étre modifié que pendant les 3 premiers déplacements contre la butée supérieure.

@ Activation du comportement
en butée amplifié

Faites monter la toile @ et appuyez
en outre, avant d’atteindre la posi-
tion de fin de course, sur la touche
de programmation @. Maintenez les
deux touches enfoncées jusqu’a ce
que la toile confirme la commutation
par deux allers-retours ©.

sy rmE wRLLAN
(IR N |

® Désactivation du comporte- B
ment en butée amplifié 9’

. } . y & 4 B A E Jd B W W W\
Répétez la procédure décrite

sous @ jusqu’a ce que le moteur wu
confirme la commutation par un

unique aller-retour @.




Réglage de la fonction spéciale de détente de la
toile

1. Activation/Désactivation oﬁ ‘
de la détente de la toile s
Ala livraison, la fonction de détente = )

— (S 2 22 2 2 2

de la toile est désactivée pour les
moteurs de @ 35 et activée pour les } J
moteurs de @ 45 et @ 58. ‘ w

Faites monter la toile contre la butée — l" ' .' “

supérieure @. Appuyez ensuite sur la
touche de programmation @ jusqu’a
ce que le moteur claque 1 fois. Ap-
puyez a nouveau sur la touche de
programmation ® et en outre sur les
touches arrét et descente @ jusqu’a
cequelemoteurconfirmel’activation
ou la désactivation de la détente de

la toile.
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Moteurs du type C18

Plaque signalétique

© Désignation du type :
par ex. R30-17-C18

R Dimension du moteur
(diameétre du tube)
P - 35mm
R -45mm
L - 58mm
30-17 Couple nominal/Vitesse de sortie
C Radio Centronic
18 Modéle

® Mode opératoire (fonctionnement de
courte durée S2)
Il faut prévoir une phase de refroidissement
au bout de 4 minutes de service continu.

® Numéro de série : par ex. 1770112500
17 Année 2017
01 Semaine calendaire
12500 Numéro d’ordre de production

Branchement

Branchement sans commande sur
place

Raccordez les fils bleu et vert-jaune du
moteur avec ceux de la méme couleur de
I’alimentation secteur. Raccordez le fil noir
du moteur avec la phase (L) et le fil marron
en outre avec le fil bleu (N) de I'alimentation
secteur.

Branchement avec commande sur
place avec un bouton poussoir

Pour la commande sur place, raccordez
le fil marron du moteur avec la phase de
I’alimentation secteur via un bouton poussoir.
Le commutateur ne doit pas étre actionné
dans les 5 secondes suivant la mise sous
tension. Il est ensuite possible de commander
le moteur a I’aide du bouton poussoir avec la
séquence d’ordres montée, arrét, descente,
arrét, etc.

& BECKER

BECKER Antriebe GmbH
Friedrich-Ebert Str. 2-4
35764 Sinn

R30-17-C18
Tubular Motor
R20/17C PSOF Z1
Art.Nr.: 2020 130 147 0
M 20Nm | n 17 1/min
U 230V [f 50Hz
P 100 W I 0,75A
Cl. 180 (H) | S2 4 min g

Ser. Nr.: 170112500

e
IP44

X

45 Made in Germany

Moteur

Secteur

Moteur

| Secteur




Informations

Détection d’obstacles

Les obstacles lors de la descente
(par ex. sous la charge du vent) sont
identifiés pour éviter un déroulement
incontrolé de la toile.

Il faut, pour que la détection
d’obstacles sensible s’active, que la
roue avec détection d’obstacles soit
montée sur le moteur et que la toile
présente une lame finale lourde.

Détente de la toile

Sila détente de la toile est activée, le
moteur redescend, une fois la fin de
course de montée atteinte, de facon
minimale afin de détendre la toile.

Programmation de I’émetteur
maitre

Commutez le moteur en mode
de programmation @ pendant 3
minutes en connectant I’'alimentation
électrique (Power On) ou en mettant
le commutateur radio en position @.
Appuyez ensuite sur la touche de
programmation de I’émetteur maitre
@ jusqu’a ce que le moteur émette
un double claguement ® (3 s pour
des moteurs neufs, 10 s en cas de
reprogrammation d’'un  émetteur
maitre déja programme).

Correction du sens de rotation
Aucune position de fin de course ne
doit déja étre programmée.

Avec l'interrupteur sur le moteur : in-
versez le commutateur de sens de ro-
tation du moteur si le moteur tourne
dans le mauvais sens (aucune fin de
course ne doit avoir été déja program-
mée).

Avec I’émetteur maitre : appuyez sur
la touche de programmation jusqu’a
ce que le moteur claque 1 fois. Puis
appuyez sur la touche de program-
mation, la touche montée et la touche
descente jusqu’a ce que le moteur
émette un triple claquement.
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Moteurs du type C18

Réglage des positions de fin de course avec Auto-Install

1. Programmation de la fin de
course de montée

Déplacez la toile contre la butée
jusqu’a ce que le moteur s’arréte

automatiquement.

2. Programmation de la fin de

course de descente
Effectuezune descente etmaintenez
la touche de déplacement enfoncée
jusqu’a ce que le moteur dépasse
la position de fin de course de
descente @ puis remonte @ et
descende une nouvelle fois ® pour
s’arréter finalement en position
de fin de course de descente et
confirmer la programmation par un
claquement @.




Réglage des positions de fin de course

1. Programmation de la NNV
position de fin de course de - '
descente avec I’émetteur
maitre

Déplacez la toile dans la position
de descente. Appuyez ensuite sur
la touche de programmation et la
touche descente jusqu’a ce que le
moteur claque 1 fois.

2. Programmation de la X1 claquement

position de fin de course de 0 R

montée avec I’émetteur maitre *

@ Butée de fin de course de montée
Faites monter le tablier/la toile
contre la butée supérieure
jusqu’a ce que le moteur s’arréte
automatiquement.

® Vers le point de fin de course
de montée
Faites monter la toile dans la
position de montée souhaitée.
Appuyez ensuite sur la touche
de programmation et la touche
montée jusqu’a ce que le moteur
claque 1 fois.

Protections solaires

Moteurs

3. Effacement des positions
de fin de course avec
I’émetteur maitre

Appuyez sur la touche de
programmation et sur latouche arrét
jusqu’a ce que le moteur émette un
double claquement au bout de 10
secondes.

Si la toile se trouve entre les
positions de fin de course, ces
dernieres seront toutes les deux
supprimées lors de la procédure
d’effacement. Si la toile se trouve
dans une position de fin de course,
seule cette derniére sera effacée.

& BECKER
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Moteurs du type C18

Réglage de la fonction spéciale de détente de la toile

1. Activation/Désactivation
de la détente de la toile

A la livraison, la fonction de détente
de la toile est désactivée pour les
moteurs de @ 35 et activée pour les
moteurs de @ 45.

Faites monter la toile contre la bu-
tée supérieure ©@. Appuyez ensuite
sur la touche de programmation @
jusqu’a ce que le moteur claque 1
fois. Appuyez a nouveau sur la tou-
che de programmation ® et en outre
sur les touches arrét et montée @
jusqu’a ce que le moteur confirme
I’activation ou la désactivation de la
détente de la toile.

Détection d’obstacles sensible

Si I'installation identifie un obstacle o
en cours de service (par ex. charge
du vent pendant la descente), le
moteur s’arréte, repart dans le sens
inverse et essaie une deuxieme
fois de passer I'obstacle. Lorsqu’il
n’y parvient pas, le moteur se
déconnecte aprés la troisieme
tentative ©.

S’il rencontre plusieurs obstacles
a différents endroits, le moteur
lance trois nouvelles tentatives a
chaque fois. Aprés dix interruptions
maximum dues a des obstacles a
différents endroits, le moteur se
coupe apres étre reparti en sens
inverse.

Environ 15 cm avant la position de
fin de course inférieure, le moteur
s’interrompt dés la premiere
détection d'un obstacle et ne
démarre aucune nouvelle tentative.
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Kit de commande SWS441/SWS641

Mise en service du kit soleil/vent radiocommandé
avec télécommande a capteur —- SWS441/SWS641

1. Programmation de
I’émetteur maitre

Déconnectez la  tension de
raccordement sur le récepteur
radio (moteur du type PSF(+)), puis
reconnectez-la @. Appuyez ensuite
sur la touche de programmation
de I’émetteur maitre ® jusqu’a ce
que le moteur émette un double
claguement ©.

Remarque : consultez les pages
92 et 93 pour le réglage des
positions de fin de course pour le
moteur du type PSF(+).

2. Programmation du SC811/SC861
a) Appuyez sur la touche de
programmation de I’émetteur
maitre @ jusqu’'a ce que le
moteur tubulaire claque 1 fois @.

b) Appuyez ensuite sur la touche
de programmation des SC811/
SC861 ® jusqu’a ce que le
moteur tubulaire claque 1 fois @.

c) Appuyez une nouvelle fois sur
la touche de programmation du
SC811/SC861 ® jusqu’a ce que
le moteur tubulaire émette un
double claquement G.
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3. Réglage de la valeur seuil
pour le soleil

Retirez le champ d’identification
au dos de la télécommande radio
SWC441-1l. Tournez le régulateur de
valeur seuil pour le soleil a I’'aide de
I’outil de réglage joint jusqu’a ce que
la valeur souhaitée soit atteinte.

La valeur seuil pour le soleil peut
étre programmée sur 15 paliers
(environ 2 KLux a 100 KLux). En
tournant lentement le régulateur, les
différents paliers sont indiqués par
un claquement du moteur tubulaire.

4. Réglage de la valeur seuil
pour le vent

Tournez le régulateur de valeur seuil
pour le vent a I'aide de I'outil de
réglage joint jusqu’a ce que la valeur
souhaitée soit atteinte.

La valeur seuil pour le vent peut
étre programmée sur 11 paliers
(environ 2 m/s a 22 m/s). En
tournant lentement le régulateur, les
différents paliers sont indiqués par
un claquement du moteur tubulaire.

5. Contréle des réglages
Aprées le réglage des valeurs
seuils, Ilinstallation se trouve
automatiquement en mode test. En
mode test, les délais de la fonction
d’ombrage et de contrble du vent
sont raccourcis. Il est possible de
contrbéler les fonctions en mode
automatique.

Passez le curseur du SWC441-1l du
mode automatique en mode manuel
et inversement pour mettre fin au
mode test. Le mode test se termine
automatiquement au bout de 15
minutes si le curseur n'a pas été
actionné entretemps.

Mode manuel

$2 BECKER
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Commande SC211

Mise en service du radiodétecteur de mouvements
de stores SC211
2x claguements

1. Programmation de

I’émetteur maitre e | (c
Déconnectez la tension de raccor- LN\ A o
dement sur le récepteur radio (moteur \\\3 - m
du type PSF(+)), puis reconnectez-la .

@. Appuyez ensuite sur la touche de . |
programmation de I’émetteur maitre ‘ ‘
SWC241-1l @jusqu’a ce que le moteur ‘ ‘
émette un double claquement ©. ‘ ‘

Remarque : consultez les pages
92 et 93 pour le réglage des
positions de fin de course pour le 1

x claquement
moteur du type PSF(+). ((:

2. Programmation de la SC211 (3]
a.) Retirez le champ d’identification %
au dos de la télécommande
radio SWC241-ll. Tournez a
I’aide de I'outil de réglage joint le
régulateur de valeur seuil pour le —_—
vent SWC241-1l dans le sens des
aiguilles d’une montre pour le
régler sur la valeur maximale ©.
Appuyez ensuite sur la touche de
programmation @jusqu’a ce que le
moteur claque 1 fois ©. 1x claguement

((:

=]

b) Appuyez ensuite sur la touche
de programmation rouge @ du
SC211 jusqu’a ce que le moteur
tubulaire claque 1 fois .

2x claguements
c) Appuyez une nouvelle fois sur la u (@
touche de programmation rouge - o
® jusqu’'a ce que le moteur |
tubulaire émette un double
claguement @.




3. Réglage de la valeur seuil
pour le vent

Tournez le régulateur de valeur seuil
pour le vent du SWC241-Il al’aide de
I’outil de réglage joint jusqu’a ce que
la valeur souhaitée soit atteinte.

La valeur seuil pour le vent peut
étre programmée sur 11 paliers
(environ 2 m/s a 22 m/s). En
tournant lentement le régulateur, les
différents paliers sont indiqués par
un claquement du moteur tubulaire.

4. Réglage de I’angle de
déclenchement

Réglez avec I'outil de réglage joint
’angle de déclenchement sur
le commutateur rotatif du circuit
imprime.

5. Programmation de I’angle
de déclenchement

Faites descendre le store banne
dans la position de fin de course de
descente. Appuyez aprés une pause
de 15 secondes sur le bouton de
programmation jusqu’a ce que la
LED passe au bout de 6 secondes
du vert a I'orange, avant de revenir
au vert.
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La technique radio Centronic

Principe : structure des commandes individuelles,
de groupes et centrales

Chaque récepteur radio dispose d’un emplacement de mémoire dédié a un émet-
teur maitre et de 15 emplacements de mémoire pour d’autres émetteurs.

L'émetteur maitre est programmé via la touche de programmation radio, le
commutateur radio, ou encore un interrupteur marche dans le récepteur. Tous les
autres émetteurs sont programmeés a I'aide de I’émetteur maitre dans le récepteur.
La programmation d’un émetteur sur plusieurs moteurs permet de configurer un
émetteur de groupes ou central.

Exemple :
xemp :1’sAdlfJL|||||||||||||°

IZ'

Simple Groupe Centrale

[»] e=®
 [w] am®
[0] @=® |
[2] a=®
o] am®

L’'émetteur individuel A (émetteur maitre) commande le moteur 1
L’émetteur individuel B (émetteur maitre) commande le moteur 2
L’émetteur individuel C (émetteur maitre) commande le moteur 3
L’émetteur de groupes d commande les moteurs 1 et 2
L'émetteur de groupes e commande les moteurs 2 et 3
L'émetteur central f commande les moteurs 1, 2 et 3




Sur un émetteur a 5 canaux, chaque canal se comporte comme un émetteur individuel.
Lorsque tous les canaux sont sélectionnés (tous les témoins LED de groupes sont allumés),
tous les récepteurs pour lesquels I’émetteur a été programmé réagissent aux commandes.

Exemple :
jgiiio frunEREREREREERE}

=

Canal 1 - « émetteur individuel A » (émetteur maitre) commande le moteur 1

Canal 2 - « émetteur individuel B » (¢émetteur maitre) commande le moteur 2

Canal 3 - « émetteur individuel C » (émetteur maitre) commande le moteur 3

Canal 4 - « L'émetteur de groupes d » commande les moteurs 1 et 2

Canal 5 - « L'émetteur de groupes e » commande les moteurs 2 et 3

Canal 6 - « L'émetteur central » (tous les témoins LED de groupes sont allumés)
commande les moteurs 1,2 et 3
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La technique radio Centronic

Programmation des émetteurs

Programmation de I’émetteur
maitre

Connectez a nouveau la tension
de raccordement (Power on) sur le
récepteur radio (moteur radio ou
récepteur radio Centronic externe),
ou connectez le commutateur radio
du moteur radio en position @, ou ox claquements
encore appuyez sur la touche de (3 :)'\\
programmation radio du récepteur
radio Centronic externe ©.

Appuyez ensuite pendant 3 secondes
sur la touche de programmation de a
I’émetteur @ jusqu’a ce que le moteur 0]
radio émette un double claguement LR
® ou que le récepteur radio externe @

E4
[>]

confirme la programmation par 2
déplacements brefs.

I’émetteur maitre

La programmation d’un nouvel
émetteur maitre remplace I’ancien
émetteur maitre. Toutes les {“
autres  programmations  restent NN
sauvegardées dans le récepteur. \\\3
Connectez a nouveau la tension
de raccordement (Power on) sur le
récepteur radio (moteur radio ou
récepteur radio Centronic externe), (3} :mZXClaquememS
ou connectez le commutateur radio D

Reprogrammation de a

du moteur radio en position @, ou Bl T I I LTI TI]
encore appuyez sur la touche de g
programmation radio du récepteur

radio Centronic externe ©. - )

Appuyez ensuite pendant 10 =
secondes sur la touche de 9
programmation du nouvel li
émetteur maitre a programmer @ )
jusqu’a ce que le moteur radio ¥
émette un double claquement ©

ou que le récepteur radio externe

confirme la programmation par 2

déplacements brefs.




Programmation d’autres
émetteurs

Appuyez ensuite pendant 3 secondes
sur la touche de programmation de
I’émetteur maitre @ jusqu’a ce que le
moteur radio claque 1 fois @ ou que
le récepteur radio externe confirme
la programmation par 1 déplacement
bref.

Appuyez ensuite pendant 3 secondes
sur la touche de programmation du
nouvel émetteur a programmer ©
jusqu’a ce que le moteur radio claque
1 fois @ ou que le récepteur radio
externe confirme la programmation
par 1 déplacement bref.

Appuyez ensuite encore une fois
pendant 3 secondes sur la touche
de programmation du nouvel
émetteur a programmer @ jusqu’a
ce que le moteur radio émette un
double claquement ® ou que le
récepteur radio externe confirme la
programmation par 2 déplacements
brefs.

1x claguement
e 3)

>]

= = e

[6) ':)_.mZX claguements
M AR}
-

[z] am»
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La technique radio Centronic

Effacement des émetteurs

Effacement des émetteurs un aun
Appuyez ensuite pendant 3 secondes
sur la touche de programmation de
I’émetteur maitre @ jusqu’a ce que le
moteur radio claque 1 fois @ ou que
le récepteur radio externe confirme
la programmation par 1 déplacement
bref.

Appuyez ensuite pendant 3 secondes
sur la touche de programmation de
I’émetteur a effacer ® jusqu’a ce que
le moteur radio claque 1 fois @ ou que
le récepteur radio externe confirme la
programmation par 1 déplacement
bref.

Appuyez ensuite encore une fois
pendant 10 secondes sur la touche
de programmation de I’émetteur a
effacer ® jusqu’a ce que le moteur
radio émette un double claquement
® ou que le récepteur radio externe
confirme I'effacement par 2
déplacements brefs.

®
2

j 1x claguement

“[A[blc[d]e] |

[>] am®

o
2

=

[2] e

j 1x claguement

g [Alb]cld]e] |

[>] a=® |

@
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2] am® |

—\ 2x claguements
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Effacement de tous les
émetteurs (a I’exception de
I’émetteur maitre)

Appuyez ensuite pendant 3 secondes
sur la touche de programmation de
I’émetteur maitre @ jusqu’a ce que le
moteur radio claque 1 fois @ ou que
le récepteur radio externe confirme
la programmation par 1 déplacement
bref.

Appuyez ensuite encore une fois
pendant 3 secondes sur la touche
de programmation de [|’émetteur
maitre ® jusqu’a ce que le moteur
radio claque 1 fois @ ou que le
récepteur radio externe confirme la
programmation par 1 déplacement
bref.

Appuyez ensuite encore une fois
pendant 10 secondes sur la touche
de programmation de I’émetteur
maitre ® jusqu’a ce que le moteur
radio émette un double claguement
® ou que le récepteur radio externe
confirme I'effacement par 2

déplacements brefs.

) —\ 1x claquement
g~|A|b|c|a|e|f|g| [T 1]

.o

)

[z] am»

1x claguement

0 3)
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La technique radio B-Tronic

Principe : structure des commandes individuelles,
de groupes et centrales

ST TTT T =

sfsd T T T T8 =

5 [ T [ 55 =

A2 AJ
—_ —_ 2 - 2

A3

3 3
a a | a |
L] | m
w ® ! ® !
O o1 ¥ [oRr-TIN | o 1

(@] (] (]

= =

L’émetteur central S1 commande les moteurs A1, A2 et A3
L’émetteur central S2 commande les moteurs A2 et A3
L’émetteur central S3 commande le moteur A3

Pour une programmation bidirectionnelle (connexion), I’émetteur est enregistré
dans la mémoire du moteur et le moteur dans la mémoire de I’émetteur. L'émetteur
peut ainsi envoyer des ordres de déplacement au moteur et le moteur peut retourner
a I’émetteur des messages d’état.

Le mode maitre permet de commander et de programmer individuellement tous les
moteurs enregistrés dans la télécommande.




Mode maitre

Pour les réglages « spécifiques
a Becker », comme par ex. la
programmation de fins de course,
le récepteur doit étre mis en mode
maitre.

Connexion du mode maitre
Appuyez plusieurs fois sur la
touche maitre d’un émetteur déja
programmé @ jusqu’a ce que le
moteur voulu claque 1 fois .

Fermeture du mode maitre
Appuyez sur la touche Manuel/
Auto © jusqu’a ce que cette touche
s’arréte de clignoter @.

Mode du récepteur

Les émetteurs KNX-RF de Becker
peuvent commander différents
récepteurs KNX-RF. Il faut, pour
pouvoir commander par exemple
un variateur, régler le mode du
récepteur correspondant sur la
télécommande.

Consultation du mode du
récepteur

Appuyez sur la touche de
programmation @ et sur la touche
Manuel/Auto ® pendant 1 seconde.
LaLEDclignote enjaune ®, indiquant
le mode actuel du récepteur.

Changement de mode du
récepteur

Appuyez sur la touche de
programmation @ et sur la touche
Manuel/Auto @ pendant environ 5
secondes. La LED clignote en jaune
©, indiquant dans un premier temps
le mode actuel du récepteur, puis
passe au mode suivant du récepteur.

133

1x claquement
)

@®

LED
clignote 1 fois
clignote 2 fois
clignote 3 fois
clignote 4 fois
clignote 5 fois
clignote 6 fois

£ BECKER

o 4

Mode du récepteur
Volets roulants
Variateur
Interrupteur Marche/Arrét
Store vénitien
Ecran
Fenétre de toit
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La technique radio B-Tronic

Programmation de I’émetteur (connexion)

Mise en mode de
programmation du moteur

® Avec Power On

Connectez la tension de raccorde-
ment sur le moteur radio B-Tronic @.
@ Avec ’interrupteur sur le moteur
Commutez l'interrupteur radio du
moteur radio B-Tronic en position @.
® Avec un émetteur déja
programmeé

Appuyez plusieurs fois sur la touche
maitre @ jusqu’a ce que le moteur
clague 1 fois . Appuyez ensuite
sur la touche de programmation ©
jusqu’a ce que le moteur claque a
nouveau 1 fois @.

Programmation de I’émetteur
(connexion)

Appuyez sur la touche de program-
mation © jusqu’a ce que le moteur
émette un double claquement ©.

La programmation réussie est aussi
confirmée par la LED d’état verte.

® 0 jﬂmclaquement
(4] j)—mmclaquement

@®

2x claguements
0 5)

®

)

o




Déprogrammation de I’émetteur (déconnexion)

M,'se en mode (_1e (6) ’—mmclaquement
déprogrammation du moteur )

Appuyez plusieurs fois sur la touche o ‘:%mclaquement
maitre d’un émetteur déja programmeé @ 3)1xclaquement
@ jusqu’a ce que le moteur claque 1
fois @. Appuyez ensuite sur la touche
de programmation @ jusqu’a ce que
le moteur claque 1 fois @. Appuyez
pendant 2 secondes sur la touche de
programmation @ jusqu’a ce que le
moteur claque 1 fois ®.

Déprogrammation de @ 52 claquements
I’émetteur (déconnexion)
Appuyez pendant 2 secondes
sur la touche de programmation
@ de I'émetteur que vous voulez
déprogrammer jusqu’a ce que
le moteur émette un double
claquement ©.

®
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La technique radio B-Tronic

Effacement de tous les émetteurs dans le moteur

Mise en mode de
déprogrammation du moteur
Appuyez plusieurs fois sur la touche
maitre d’un émetteur déja programmé
© jusqu’a ce que le moteur claque 1
fois @. Appuyez ensuite sur la touche
de programmation ® du méme
émetteur jusqu’a ce que le moteur
claque 1 fois @. Appuyez encore une
fois sur la touche de programmation
O jusqu’a ce que le moteur claque 1
fois @®.

Déprogrammation de tous les
émetteurs dans le moteur
Appuyez maintenant sur la touche
de programmation, les touches
montée, arrét et descente du méme
émetteur jusqu’a ce que le moteur
émette un double claquement @.

Effacement de tous
les moteurs dans la
télécommande

Réinitialisation de la télécom-
mande sur le réglage usine
Retirez une pile © et attendez 2 se-
condes avant de laremettre en place
. Appuyez dans la seconde qui suit
sur la touche maitre ® et maintenez-
la enfoncée jusqu’a ce que la LED
de la télécommande arréte de clig-
noter au bout de 5 secondes, puis
s’allume en vert.

[6) ;% 1x claquement
3

(4] ’:ﬁ 1x claqguement

(2) :ﬂ 1x claquement

(6) :)NZX claguement

®




Effacement de tous
les récepteurs ne 9
réagissant pas dans la
télécommande

« Mise en ordre » dans la

mémoire de la télécommande

Vous pouvez effacer des récepteurs

définis qui ne réagissent plus et sont

encore inscrits dans la mémoire de

la télécommande. "
(4] (6 (8] (9}

$¢ BECKER

Assurez-vous de bien vous trouver
a portée de tous les récepteurs
réagissants. Appuyez sur la touche . . . .
maitre @ de la télécommande

jusqu’a ce que la touche Manuel/ . . . .
Auto clignote @. . . . .

OC ot ¥
L

Appuyez sur la touche de Coi 4 (T
programmation ® et maintenez-la L1 o

enfoncée jusqu’ace quelaLED de la O © o
télécommande s’allume en jaune ©.

Appuyez ensuite sur la touche de . . .
programmation ® et maintenez-

la enfoncée jusqu’a ce que la LED

clignote en jaune G.

Appuyez ensuite sur la touche de

programmation @ et maintenez-

la enfoncée jusqu’a ce que la LED

clignote a nouveau en jaune @, puis

envert©. (4) —:%Mclaquement

Mode de répétition @ 3))!xclaguement
Activation du moteur comme

amplificateur de signal radio 2

Appuyez plusieurs fois sur la touche @
maitre d’un émetteur déjaprogrammé @

jusqu’ace que le moteur claque 1fois @®. D o™ [3)
Appuyez ensuite sur la touche de

programmation et sur latouche Manuel/ o §

Auto ® du méme émetteur jusqu’a ce
que le moteur claque 1 fois @.

Désactivation du moteur com-
me amplificateur de signal radio

Effectuez les opérations décrites
plus haut pour I’activation jusqu’a
ce que le moteur émette un double
claguement.
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Consignes de sécurité importantes

Prudence ! Le non-respect de ces consignes peut provoquer des blessures graves.
Consignes de sécurité importantes pour la manipulation de moteurs tubulaires.

Ne laissez pas les enfants jouer avec les dispositifs de commande fixes.

Pendant le fonctionnement des installations et appareils électriques ou électroniques, certains
composants, tels que le bloc d’alimentation, sont soumis a une tension électrique dangereuse.
Toute intervention par des personnes non qualifiées ou tout non-respect des avertissements
peut causer des blessures corporelles ou des dommages matériels.

Tous les travaux et toutes les autres activités, y compris les travaux de maintenance et de
nettoyage, réalisés sur les installations électriques et I'installation méme, doivent étre effectués
uniquement par des personnes qualifiées, notamment des électriciens spécialisés.

Avant d’installer la motorisation, enlevez tous les cables inutiles et mettez hors service tout
équipement qui n’est pas nécessaire pour un fonctionnement motorisé.

En cas d’endommagement éventuel du cable secteur, seul le fabricant est autorisé a en effectuer
le remplacement.

Lors de I'installation du moteur, prévoyez un systéme de coupure du réseau sur tous les pdles
avec une largeur d’ouverture de contact d’au moins 3 mm par pdle (EN 60335).

Déconnectez I'installation de I'alimentation électrique lorsque des opérations d’entretien, telles
que le nettoyage des vitres, sont en cours dans le voisinage.

Les moteurs équipés d’un cable HO5VV-F doivent étre installés qu’en intérieur.

Respectez toutes les normes et prescriptions en vigueur pour I'installation électrique.

Le niveau d’usure et de détérioration des installations doit &tre régulierement controlé par une
personne qualifiée.

N’utilisez pas les installations si une réparation ou un réglage est nécessaire.

Surveillez les installations lorsqu’elles sont en mouvement et éloignez les personnes jusqu’a ce
qu’elles soient completement fermées.

Observez la zone de danger de I'installation pendant le fonctionnement.

Veillez a conserver une distance suffisante (au moins 40 cm) entre les piéces mobiles et les
objets avoisinants.

Eliminez ou sécurisez les points d’écrasement et de cisaillement.

Respectez les distances de sécurité conformément a la norme DIN EN 294,

Les consignes de sécurité de la norme EN 60335-2-97 doivent étre respectées. Notez que ces
consignes de sécurité ne sont en aucun cas exhaustives car cette norme ne peut recenser tou-
tes les sources de danger. Par exemple, la construction du produit motorisé, le comportement
du moteur lorsqu’il est installé ou I’application du produit fini dans le domaine d’utilisation de
I'utilisateur final ne peuvent pas étre pris en compte par le fabricant du moteur.

Pour toute question ou en cas d’incertitude concernant les consignes de sécurité mentionnées
dans la norme, adressez-vous au fabricant du produit partiel ou du produit fini correspondant.
Seuls les pieces de rechange, les outils et les dispositifs accessoires autorisés par le fabricant du
moteur doivent étre utilisés.

En utilisant des produits tiers non agrée ou en modifiant I'installation et ses accessoires, vous
mettez en danger votre sécurité et celle de tiers ; ¢c’est pourquoi I'utilisation de produits d’autres
marques non agrée ou les modifications pour lesquelles nous n’avons pas été concerté et que
nous n’avons pas permises ne sont pas autorisées. Nous déclinons toute responsabilité pour les
dommages dus au non-respect de cette consigne.

Montez les dispositifs de commande a portée de vue du produit motorisé, a une hauteur
supérieure a 1,5 m.

Les caractéristiques du produit motorisé doivent étre compatibles avec le couple assigné et la
durée de fonctionnement assignée.

Vous trouverez les caractéristiques techniques (couple nominal, durée de fonctionnement) sur la
plaque signalétique du moteur tubulaire.

Les pieces mobiles du moteur doivent étre montées a plus de 2,5 m du sol ou de tout autre plan
donnant accés au moteur.

Pour la mise du moteur dans I'axe, utilisez exclusivement les composants figurant dans le
catalogue d’accessoires mécaniques Becker en vigueur.




Consignes de sécurité importantes pour la manipulation de commandes
alimentées sur secteur.

Tenez les enfants a I’écart des commandes.
- Lappareil contient des petites pieces susceptibles d’étre avalées.
Risque de blessure pouvant étre provoqué par des décharges électriques.
Les branchements au réseau 230 V doivent obligatoirement étre effectués par un électricien.
Débranchez le cable de connexion avant de procéder au montage.

Lors du branchement, respectez les prescriptions des entreprises d’approvisionnement en
énergie locales ainsi que les directives pour locaux humides et mouillés conformément a la
norme VDE 100.

+ Veillez a ce que personne ne se tienne dans la zone de déploiement des installations.
A utiliser uniquement dans des locaux secs (exception : VCJ470, VC410, VC510, SWC510).
Utilisez uniquement des pieces d’origine de BECKER n’ayant subi aucune modification.
Respectez les directives spécifiques de votre pays.

Eliminez les piles usagées de maniére conforme. Remplacez les piles uniquement par des piles
de type identiques.

Lorsque I’installation est pilotée par un ou plusieurs appareils, la zone de déploiement de
I'installation doit étre visible pendant le fonctionnement.

Seuls des cables présentant une résistance électrique suffisante peuvent étre utilisés pour le
branchement de cables de connexion (basses tensions de protection).
Consignes de sécurité importantes pour la manipulation de commandes
alimentées sur piles ou énergie solaire.
Tenez les enfants a I’écart des commandes.
L'appareil contient des petites piéces susceptibles d’étre avalées.
+  Veillez a ce que personne ne se tienne dans la zone de déploiement des installations.
A utiliser uniquement dans des locaux secs (exception : SC861, SC561, SC211, SC431).
Utilisez uniquement des pieces d’origine de BECKER n’ayant subi aucune modification.
Respectez les directives spécifiques de votre pays.

Eliminez les piles usagées de maniére conforme. Remplacez les piles uniquement par des piles
de type identique.

Lorsque l'installation est pilotée par un ou plusieurs émetteurs, la zone de déploiement de
I'installation doit étre visible pendant le fonctionnement.
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Ensemble tout simplement.




