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3. ESTABLECIMIENTO FINALES DE CARRERA

1. Final de carrera superior 2. Final de carrera inferior

MANUAL MANUAL
(] (~)] + (=) ] ] + (=]
upP upP STOP DOWN DOWN  STOP

Para establecer el limite inferior
mantenga pulsada la tecla de
Bajada durante 2 seg. dejando
bajar la persiana hasta la
posicion deseada. Pulse
entonces simultaneamente las
teclas de Bajada y Paro durante
2 seg. hasta que el motor haga 2
movimientos y emita 3 pitidos (el
limite inferior ya queda
establecido).

Para establecer el limite
superior mantenga pulsada la
tecla de Subida durante 2 seg.
dejando subir la persiana hasta
la posicion deseada. Pulse
entonces simultaneamente las
teclas de Subida y Paro
durante 2 seg. hasta que el
motor haga 2 movimientos y
emita 3 pitidos (el limite
superior ya queda establecido).

3. Final de carrera superior/inferior
AUTOMATICO

Para establecer los finales de carrera superior e inferior de
Up manera automatica basta mantener pulsada la tecla de

Subida durante 2 seg. EI motor empezara a moverse hacia
arriba hasta alcanzar el tope, punto en el que el motor bajara
una distancia corta, indicando que se ha quedado
establecido el limite superior.

A continuacién el motor seguira su movimiento hacia abajo
hasta detenerse nuevamente, alcanzando asi el final de
recorrido. En este punto, quedara establecido el limite
inferior.

4. FIJAR POSICION DESEADA

1. Establecer posicion deseada | 2. Cancelar posicion deseada

P2) = (=) - (=)
P2 STOP STOP

P2) = (=] (=)
P2 STOP STOP

Comprobar que los fines de
carrera han sido

establecidos. Llevar la persiana
a la posicion deseada y pulsar
P2 (el motor se movera 1 vezy
emitira un pitido), después
presionar la tecla STOP ( el
motor volvera a moverse 1 vezy
emitira un pitido) y por ultimo,
vuelva a pulsar la tecla de STOP
y el motor se movera 2 veces y
emitira 3 pitidos, confirmado que
la posicién deseada ha sido
establecida.

Pulsar P2 (el motor se movera 1
vez y emitira un pitido), después
presionar la tecla STOP ( el
motor volvera a moverse 1 vez y
emitira un pitido) y por ultimo,
vuelva a pulsar la tecla de STOP
y el motor se movera 1 vez y
emitira 1 pitido largo, indicando
que la posicion deseada ha sido
cancelada.
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5. ACTIVAR/DESACTIVAR MODO MOVIMIENTO POR IMPULSOS

Presione simultaneamente las teclas de
Subida y Bajada durante 5 seg., el motor se
movera 1 vez; luego pulse la tecla STOP, el
motor se movera 1 vez y emitira 1 pitido
largo, indicando que el modo impulso ha
sido activado.

(A + ] - (=]

UP DOWN STOP

Para desactivar solo tiene que repetir los pasos para la activacion y el
motor se movera 2 veces y emitira 3 pitidos indicando que el modo de
movimiento por impulsos ha sido desactivado.

6. ANADIR EMISORES ADICIONALES

|
@ — @ —)@ ' Método por copia de frecuencia a
(2 2] ® | emisores adicionales
|
P2(a) P2(a) P2(b)
|

nn

Nota: el emisor "a" es el ya enlazado con el motor y el "b" el que se
quiere anadir.

Pulsar el botén P2 del emisor "a", el motor se movera 1 vez y emitira 1

pitido, vuelva a pulsar P2 en el emisor "a" (el motor volvera a moverse

1 vez y emitir 1 pitido). En el emisor "b" a anadir presione el boton P2 y
el motor se movera 2 veces y emitira 2 pitidos, indicando que el nuevo

emisor ha sido replicado con éxito.

Para desvincular un emisor puede repetir la operacion.

7. CANCELAR TODOS LOS EMISORES

- Desde cualquier emisor pulsar P2, el

1 motor se movera 1 vez y emitira 1 pitido,
' a continuacion pulsar la tecla STOP, el

' motor volvera a moverse y a emitir un

i pitido; por ultimo vuelva a pulsar P2, el

' motor se movera 2 veces y emitira 3

' pitidos, indicando que todos los

i emisores han sido eliminados.

8. ELIMINACION DE FINALES DE CARRERA

. Para eliminar todos los finales de carrera
' presione P2, el motor se movera 1 vez y
1 emitira 1 pitido; después pulse la tecla

P2 . Bajada el motor volvera a moverse y a
' emitir 1 pitido. Por ultimo vuelva a pulsar
' P2 y el motor se movera 2 veces y
. emitira 3 pitidos. Quedaran anulados los
. fines de carrera y la posicion deseada.

9. ACTIVAR/DESACTIVAR FUNCION REBOTE

El motor de fabrica, lleva activada la
funcion de deteccion de obstaculos, y de
rebote a mitad del fin de carrera.

. Para desactivar el rebota basta presionar
@ N N ' el botén P2, el motor se movera 1 vezy

1 emitira 1 pitido, luego pulsar la tecla de

P . Bajada y el motor volvera a moverse y

. emitir 1 pitido; por ultimo volver a pulsar

; la tecla de Bajada, el motor se movera 2

1 veces y emitira 2 pitidos, indicando que la

. deteccion de obstaculos ha sido

| eliminada.

DOWN DOWN

Volviendo a repetir la secuencia se volveria a activar y el motor haria 1
solo movimiento y emitiria 1 pitido largo.

10. ENLACE DE DISPOSITIVOS PARA WIFI

' Pulsar el botén P2 el motor se movera 1

. vez y emitira 1 pitido; vuleva a pulsar P2,

. el motor se movera de nuevo 1 vezy
@ — @ ' volvera a emitir 1 pitido indicando que el

I equipo esta listo para enlazarse con un

. dispositivo via WiFi. En esta situacion el

1 control del motor desde cualquier

' dispositivo WiFi estara desactivada por 2

| minutos.

SOLUCION DE INCIDENCIAS

11. CONTROL POR MOVIL

1. Descargue la aplicacion Connector.

£ Available on the GETITON
@& AppStore }’ Google Play

2. Siga nuestro video tutorial para realizar la configuracion.

Incidencias Posibles Causas

Soluciones

Fallo eléctrico o mala conexion.

Comprobar las conexiones, siga los cables y las
instrucciones de instalacion.

La pila del emisor esta gastada.
El motor no

Cambiar pila.

Varios motores estan enlazados al mismo

ion ma .
gestiona a as emisor.

de un motor.

. . " Revise la antena del motor, debe estar intacta y no
responde. Interferencia de otros dispositivos o ; C o
. ) P enganchada; compruebe también si hay inhibidores de
aislamiento. o
senal.
Estar fuera de alcance. Intente mantenerse en el radio de alcance.
El emisor Controle que emisor corresponde a cada motor.

Use emisores multicanal para instalaciones de varios motores.

Las conexiones son incorrectas, de

El motor arranca de alimentacioén eléctrica derivada.

Compruebe conexiones.

masiado lento y/o

hace mucho ruido Instalacion incorrecta o sobrecargada.

Verifique la instalacion y asegurese de que no hay sobre-esfuerzo
para el motor.

. Se ha alcanzado algun limite establecido.
El motor se detiene

Ajustar los finales de carrera.

subiendo o bajando. Si el tiempo de funcionamiento continuo

excede los 4 min. (protector térmico).

Consulte a su proveedor.
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