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P1 (pulsar 2 seg.) — STOP (pulsar 2 seg.)

SUBIDA (pulsar 2 seg.) — SUBIDA + STOP (pulsar 2 seg.)

BAJADA (pulsar 2 seg.) —» BAJADA + STOP (pulsar 2 seg.)

SUBIDA + STOP (5 seg.) — establecer final de carrera superior — SUBIDA +

STOP (2 seg.)

BAJADA + STOP (5 seg.) — establecer final de carrera inferior — BAJADA +

STOP (2 seg.)

P2 — P2y pulsar siguiente en la aplicacion Connector.

P1 (pulsar y mantener hasta que el motor emita un sonido) y pulsar siguiente en la app

BGM30-ERX/T WiFi o
Instrucciones B @ M

CARACTERISTICAS APLICACIONES

Receptor incorporado Motor para persianas y
Fin de carrera electrénico toldos.

Ajuste preciso fin de carrera
Movimiento por impulsos y tensado
Facil cambio de direccion

Control por app movil

Proteccién de parada

Posicion de parada deseada
Reinicio a ajustes de fabrica

Botén de programacion

ESPECIFICACIONES

Temp. de funcionamiento: -10°C ~ Radio Frecuencia 433.925MHz,
+65°C 2.4GHz WiFi
Voltaje AC 230V/50Hz 'In':ﬁlrgpo de proteccion térmica > 4
Esfuerzo de | Velocidad Corriente Potencia
Modelos Torsion Nominal Nominal Nominal
(Nm) (rpm) (A) (W)
BGM30-
ERX/T WiFi 20 15 0.64 145
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PRECAUCIONES

1. No exponer el motor a condiciones de humedad ni temp. extremas.

2. No agujerear el motor.

3. No cortar la antena y mantenerla alejada de objetos metalicos.
4. No permitir a los nifios jugar con este dispositivo.

5. No usar el motor si el cable de alimentacion esta dafiado.

6. Asegurar que se coloca el juego de acoplamiento adecuado.

7. Comprobar que el cable de alimentacién y la antena queden fuera
del alcance de las partes méviles.

8. Asegurar que el cable empotrado esté bien aislado.
9. El motor debe colocarse solo en posicion horizontal.

10.La instalacion y programacién del motor debe ser llevada a cabo
por personal cualificado.

11.Recuerde que el uso indebido podria anular su garantia.
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CONEXIONES

Tres cables: AC 230V/50Hz

Neutro = Azul / Blanco

Linea = Marron / Negro Motor

Tierra = Verde Amairillo /
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Amairillo
INSTALACION DEL MOTOR
% Eje metalico
Paso 1:

Corte el eje al tamano requerido.

Paso 2:

Compruebe que el eje esta libre de
rebabas

Paso 3:

Instalar el juego de
acoplamiento correcto.
Comprobar que el
acoplamiento se fija
bien y que la corona
gira libremente.

Corona

Paso 4:

Alinear la corona y el
tubo del eje, deslice y
encaje el motor en el
mismo. Proceda a
instalar dicho eje en el
cojinete y en el
soporte.

TECLAS Y BOTONES

-~ | LCD Display

~ | SUBIDA
- | STOP =

~ ——— BAJADA

Seleccionde | ,. | Seleccion de
canal canal

(P1-) (P1+)

Reverso

FUNCIONES DEL BOTON P1

1. Enlace motor con emisor o emisor adicional: presione el botdn
P1 durante 2 seg., el motor realiza un movimiento, soltar el boton, se
oye 1 pitido largo, el motor ya esta listo para enlazar con el emisor.

2. Enlace con la aplicacion WIFI: presione el botén P1 durante 2
seqg., el motor realiza un movimiento, soltar el botén, se oye 1 pitido
largo, el motor ya esta listo para enlace con la aplicaciéon WIFI.

3. Bloqueo de radio: mantenga presionado el boton P1 6 segq., el
motor realiza una serie de movimientos, soltar el botén y se emiten 2
pitidos, el motor entra en estado de bloqueo de radio sin atender
ninguna sefal; presione el botén P1 una vez para liberar el bloqueo.

4. Cambio de direccion: mantenga presionado el boton P1 durante
10 seg., el motor realiza una serie de movimientos, suelte el botén y
se emiten 3 pitidos, la direccion del motor ha cambiado.

5. Restablecer a modo de fabrica: mantenga presionado el botén
P1 durante 14 seg., el motor realiza una serie de movimientos, soltar
el botén y se emiten 4 pitidos, el motor ha quedado restablecido a
modo de fabrica.

& Ajustes basicos

1. ENLACE MOTOR CON EMISOR

|
) - (=)
P1  STOP |

|

Presione el botén P1 durante 2 seg., y el motor
emitira un pitido largo. A continuacion presione
STOP durante 2 seg. El motor realizara 2
movimientos y 3 pitidos. Esto indica que el motor se
ha enlazado correctamente.

Nota: Si no hay fines de carrera establecidos, esta operacion sera de
emparejamiento. En el caso de que lo estén, la operacion enlazaria
un emisor adicional.

2. CAMBIO DE SENTIDO

|
(A + ) |
|
|

SUBIDA BAJADA !

Pulsar las teclas de SUBIDA y BAJADA
simultdneamente durante 2 seg., el motor se
movera 1 vez y la direccion se habra cambiado.

Nota: El motor debe tener el sentido correcto antes de establecer los
finales de carrera.
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3. ESTABLECIMIENTO FINALES DE CARRERA

2. Final de carrera inferior
MANUAL

1. Final de carrera superior
MANUAL

) ) + (=]

BAJADA BAJADA  STOP

(~) (=) + (=]

SUBIDA SUBIDA STOP

Para establecer el limite . Para establecer el limite inferior
superior mantenga pulsada la . mantenga pulsada la tecla de
tecla de SUBIDA durante 2 .~ BAJADA durante 2 seg. dejando
seg. dejando subir la persiana | bajar la persiana hasta la

hasta la posicion deseada. . posicién deseada. Pulse

Pulse entonces ! entonces simultaneamente las
simultaneamente las teclas de | teclas de BAJADAy STOP
SUBIDA 'y STOP durante 2 ' durante 2 seg. hasta que el motor
seg. hasta que el motor haga 2 ' haga 2 movimientos y emita 3
movimientos y emita 3 pitidos ' pitidos (el limite inferior ya queda
(el limite superior ya queda ' establecido).

establecido). !

Nota: Cuando no se han establecido los finales de carrera, el motor se
mueve a impulsos. Para que el motor se mueva de forma continua

pulse y mantenga pulsada la tecla de subida o bajada durante dos
segundos.

4. AJUSTE PRECISO DE LOS FINALES DE CARRERA

4.1. Ajuste del fin de carrera superior

A+ =[]0 (] — N - () (=]
SUBIDA STOP SUBIDA = SUBIDA STOP
° dertn g "

BAJADA csrrera superior

Mantenga presionados las teclas SUBIDAy STOP simultdneamente
durante 5S (1 movimiento y 1 pitido largo), establezca la nueva
posicién deseada del fin de carrera superior, presione y mantenga
presionados las teclas SUBIDA y STOP simultdneamente durante 2S
(2 movimientos y 3 pitidos). El nuevo limite superior ha quedado
programado con éxito.

4.2. Ajuste del fin de carrera superior

M+ (=) - (o) - -2+ (=)
BAJADA STOP  SUBIDA BAJADA STOP
o - -
BAJADA ¥

Nueva posicion del
fin de carrera inferior

Mantenga presionados las teclas BAJADA y STOP simultaneamente
durante 5S (1 movimiento y 1 pitido largo), establezca la nueva
posicién deseada del fin de carrera inferior, presione y mantenga
presionados las teclas BAJADA y STOP simultaneamente durante 2S
(2 movimientos y 3 pitidos). El nuevo limite inferior ha quedado
programado con éxito.

Nota: Esta operacion debe realizarse cuando ya se hayan establecido
los fines de carrera.
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5. FIJAR POSICION DESEADA

5.1. Establecer posicion 5.2. Cancelar posicion deseada

P2) —» (=) - (=]
P2  STOP STOP

P2) — (=1 (=)
P2 STOP STOP

Comprobar que los fines de . Pulsar P2 (el motor se movera 1
carrera han sido . vez y emitira un pitido), después
establecidos. Llevar la persiana | presionar la tecla STOP ( el
a la posicién deseada y pulsar . motor volvera a moverse 1 vez y
P2 (el motor se movera 1vezy | emitird un pitido) y por ultimo,
emitira un pitido), después . vuelva a pulsar la tecla de STOP
presionar la tecla STOP ( el .y el motor se movera 1 vez y
motor volvera a moverse 1vezy | emitirda 1 pitido largo, indicando
emitira un pitido) y por ultimo, ! que la posicion deseada ha sido
vuelva a pulsar la tecla de STOP | cancelada.

y el motor se movera 2 vecesy !

emitira 3 pitidos, confirmado que |

la posicion deseada ha sido ;

establecida. !

Nota: Al pulsar Stop 2 seg. EI motor se movera a la posicion deseada.

6. 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 + 2] = (=]

SUBIDA BAJADA STOP

Nota: 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.

7. ANADIR EMISORES ADICIONALES

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

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

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.

Nota: Para desvincular un emisor puede repetir la operacion.
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8. 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.

9. ELIMINACION DE FINALES DE CARRERA

. Para eliminar todos los finales de carrera
@ — — (P2) ' presione P2, el motor se movera 1 vez y
1 emitira 1 pitido; después pulse la tecla
P2 BAJADA po 1 Bajada el motor volvera a moverse y a
' emitir 1 pitido. Por ultimo vuelva a pulsar
- P2 y el motor se movera 2 veces Yy
. emitird 3 pitidos. Quedaran anulados los
. fines de carrera y la posicion deseada.

SOLUCION DE INCIDENCIAS

10. CONTROL POR MOVIL

10.1. Descargue la aplicacion
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# Available on the GETITON
[ ¢ App Store » Google Play

10.2. Siga nuestro video tutorial para realizar la configuracion.
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BGM Fecnowteveci. &7 <0

BEM Tecroelevacion

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.

Revise la antena del motor, debe estar intacta y no

Varios motores estan enlazados al mismo

ion ma .
gestiona a as emisor.

de un motor.

responde. Interferencia de otros dispositivos o ., ; C
. : 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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