
Gentile cliente, la ringraziamo per aver acquistato un prodotto MASTER. Questo manuale descrive le operazioni necessarie alla corretta installazione del prodotto .

. Le specifiche tecniche del motore sono riportate sull’etichetta applicata al tubo motore. Questi dispositivi non sono stati studiati per uso
continuativo. Un utilizzo del prodotto diverso da quanto previsto in questo manuale è improprio e vietato e comporta l’annullamento della garanzia e di qualsiasi responsabilità del
produttore.

UNCO I motori
tubolari con finecorsa elettronici serie UNCO sono idonei alla movimentazione delle principali tipologie di avvolgibile, in particolare laddove siano presenti ganci manuali o automatici
posti in prossimità del finecorsa inferiore

Consultare il sito www.mastermotion.eu per eventuali documenti aggiornati.
Il montaggio e l'installazione del prodotto deve essere effettuata esclusivamente da un tecnico qualificato. Al termine dell'installazione, tutti i manuali allegati al prodotto

devono essere consegnati al cliente finale, il quale è tenuto a conservarli per successive consultazioni.

Le caratteristiche tecniche del motore sono riportate nell'etichetta applicata al tubo motore. Prima di installare il motore, si consiglia di copiare i dati tecnici (compreso il nome esteso
del prodotto) e conservarli in luogo sicuro. Questi dati potrebbero essere utili in caso di successive manutenzioni o assistenza tecnica. Ulteriori caratteristiche comuni alla famiglia di
motori UNCO:

Alimentazione : 230 Vac 50 Hz
Consumo a riposo : < 1W
Diametro minimo rullo : 50 x 1.5 mm

Grado di protezione : IP44
Classe di isolamento : H
Giri massimi finecorsa :
Tempo funzionamento continuo : 4 minuti

∞

Frequenza radio : 433.42 MHz
Trasmettitori portatili memorizzabili : 40
Sensori radio vento memorizzabili : 4
Sensori radio sole memorizzabili : 1

01. CARATTERISTICHE TECNICHE

Rispettare l’ambiente è un dovere di tutti! MASTER utilizza materiali di imballo riciclabili.Al
termine del ciclo di vita del prodotto smaltisci i materiali negli appositi contenitori, secondo
le norme vigenti sul territorio. Se sei un’installatore ed utilizzi un numero elevato di questi
motori, informati presso il tuo rivenditore o l’azienda sulla possibilità di ricevere i motori nel
formato «imballo a nido», una scelta rispettosa per l’ambiente, che limita ingombri e
sprechi riducendo notevolmente la quantità dei materiali di imballaggio. Questo prodotto
potrebbe contenere sostanze inquinanti per l’ambiente e pericolose per la salute. E’
severamente vietato e pericoloso smaltire il prodotto gettandolo nei rifiuti domestici.

Rispettiamo l’ambiente
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E’ consigliabile non utilizzare sistemi radio in ambienti con forti interferenze (ad esempio in vicinanza di
stazioni di polizia, porti, aeroporti, banche, etc). E’ comunque opportuno un sopralluogo tecnico prima di
installare un qualsiasi sistema radio al fine di individuare possibili fonti di interferenza. I sistemi radio
possono essere utilizzati laddove eventuali disturbi o malfunzionamenti del trasmettitore o del ricevitore
non presentino fattore di rischio, o se tale fattore è annullato da opportuni sistemi di sicurezza. La
presenza di dispositivi radio operanti alla stessa frequenza di trasmissione (433,42 MHz) possono
interferire con il ricevitore radio del dispositivo stesso riducendone la portata su tutto il sistema radio e
limitando di conseguenza la funzionalità dell’impianto.

Note sui sistemi radio
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All rights reserved. Tutti i prodotti e le specifiche tecniche citati in questo documento sono soggetti a variazioni senza preavviso. Il costruttore non può essere considerato responsabile per eventuali danni derivanti
da usi impropri, erronei o irragionevoli.

02. AVVERTENZE

L'installazione non corretta può causare gravi ferite Conservare queste istruzioni per eventuali interventi futuri di manutenzione e smaltimento del prodotto Tutte le operazioni di
installazione, collegamento, di programmazione e di manutenzione del prodotto devono essere effettuate esclusivamente da un tecnico qualificato e competente, rispettando le leggi,
le normative, i regolamenti locali e le istruzioni riportate in questo manuale Il cablaggio elettrico deve rispettare le norme CEI in vigore. La realizzazione dell'impianto elettrico
definitivo è riservato, secondo le disposizioni del D.M. 37/2008, esclusivamente all'elettricista Certe applicazioni richiedono il comando a «uomo presente» e possono escludere
l'utilizzo di comandi radio o necessitare di particolari sicurezze Per prevenire situazioni di potenziale pericolo, verificare periodicamente le condizione operative dell'avvolgibile.

● ●

●

●

●

02.1 Avvertenze per la sicurezza

Verificare che la confezione sia integra e non abbia subito danni durante il trasporto L'urto violento e l'utilizzo di utensili non adeguati, può causare la rottura di parti esterne o interne
del motore È vietato forare o manomettere in alcun modo il motore. Non modificare o sostituire parti senza l'autorizzazione del costruttore Non manipolare il motore prendendolo
per il cavo di alimentazione. Se il cavo di alimentazione viene danneggiato, il prodotto non può essere utilizzato. Non tentare di sostituire il cavo di alimentazione Eventuali viti
necessarie al completamento dell'installazione non devono entrare in contatto con il motore Il motore deve essere di potenza adeguata al carico applicato (verificare i dati di targa
riportati sul motore) Alcune fasi della programmazione e/o il funzionamento normale sfruttano i fermi meccanici dell'avvolgibile. E' indispensabile scegliere il motore con la coppia più
adatta all'applicazione considerando l'effettiva trazione dell'avvolgibile, evitando motori troppo potenti Utilizzare rulli avvolgitori di spessore minimo 10/10 Lasciare 1-2 mm di
gioco destra/sinistra sul rullo avvolgitore Verificare che la puleggia di traino e la corona adattatore siano di forma e dimensioni conformi al rullo avvolgitore utilizzato. Adattatori,
supporti e accessori vari inerenti al motore devono essere scelti esclusivamente tra quelli del catalogo MASTER Se il prodotto è installato ad un'altezza inferiore a 2,5 m dal
pavimento o da altra superficie d'appoggio, è necessario proteggere le parti in movimento con una copertura, per impedire l'accesso accidentale. Garantire in ogni caso l'accesso per
gli interventi di manutenzione Il cavo di alimentazione deve essere posizionato in modo tale da non entrare in contatto con parti in movimento Il cavo di alimentazione del prodotto è
adatto per essere installato esclusivamente all'interno. Se l'installazione avviene all'esterno, posare il cavo in un tubo di protezione. Nel caso di più apparecchiature radio nello
stesso impianto, la distanza fra di loro non deve essere inferiore a 1,5 m Non installare il prodotto in prossimità di superfici metalliche Posizionare i pulsanti in vista dell'avvolgibile
ma lontano dalle sue parti in movimento. Posizionare i pulsanti ad un'altezza superiore a 1,5 m dal pavimento I motori sono progettati per uso residenziale; è previsto un tempo di
lavoro continuo massimo di 4 minuti Durante il funzionamento, il corpo motore raggiunge alte temperature: prestare cautela Il motore è provvisto internamente di dispositivo
termico di sicurezza auto ripristinante, che arresta il motore in caso di surriscaldamento. Il motore torna al normale funzionamento quando la sua temperatura scende sotto il limite di
sicurezza (normalmente da 5 a 10 minuti) Il motore deve essere installato in modo tale da non venire a contatto con liquidi e comunque in posizione protetta rispetto gli agenti
atmosferici Il cavo dell'antenna è sottoposto alla tensione di rete. E' vietato e pericoloso tagliare il cavo dell'antenna. Se il cavo dell'antenna è danneggiato, sostituire il prodotto Per
la vostra sicurezza, è vietato operare in prossimità del rullo avvolgitore a motore alimentato
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Il prodotto non è destinato ad essere usato da persone (bambini compresi) le cui capacità fisiche, sensoriali o mentali siano ridotte, oppure con mancanza di esperienza o di
conoscenza, a meno che esse non abbiano potuto beneficiare, attraverso l'intermediazione di una persona responsabile della loro sicurezza, di una sorveglianza o di istruzioni
riguardanti l'uso del prodotto Prima di azionare l'avvolgibile, assicurarsi che persone o cose non si trovino nell'area interessata dal movimento dell'avvolgibile. Controllare
l'automazione durante il movimento e mantenere le persone a distanza di sicurezza, fino al termine del movimento Non permettere ai bambini di giocare con l'apparecchio e con i
dispositivi di comando Non azionare l'avvolgibile quando si stanno effettuando operazioni di manutenzione (es. pulizia vetri, ecc). Se il dispositivo di comando è di tipo automatico,
scollegare il motore dalla linea di alimentazione.

●

●

●

02.2 Avvertenze per la installazione

02.3 Avvertenze per l’uso

www.mastermotion.eu
R

Durante il montaggio del motore assicurarsi di far compiere una curva al cavo di alimentazione in modo da ridurre il rischio di infiltrazioni d’acqua!



03. INSTALLAZIONE DEGLI ADATTATORI SERIE «COMPENSATI»

L’adattatore compensato deve essere installato in modo tale che le molle vengano compresse dal peso dell’avvolgibile. L’adattatore compensato è necessario per permettere al
motore di rilevare la presenza di un ostacolo durante la fase di discesa. Il rilevamento dell’ostacolo durante la fase di discesa è sottoposto ad alcune limitazioni, per ulteriori
informazioni contattare il fornitore.

VISTA POSTERIORE

ADC.140.OTT

ADC.160.OTT

ADC.170.OTT

VISTA FRONTALE

ADC.670.OGI.SX
ADC.678.OGI.SX

ADC.670.OGI.DX
ADC.678.OGI.DX

04. COLLEGAMENTO ELETTRICO

L (fase)

N (neutro)

grigio

marrone

blu

giallo/verde

nero

ALIMENTAZIONE
DI RETE

cavo
motore

Pulsanti di
comando (optional)

04.1 Avvertenze per l’elettricista

Effettuare i collegamenti in assenza di alimentazione Verificare che la linea di alimentazione non dipenda da circuiti elettrici destinati all’illuminazione Nella linea di alimentazione
deve essere inserito un dispositivo magnetotermico o differenziale. Sulla linea di alimentazione deve essere inserito un dispositivo di sezionamento con categoria di sovratensione III,
cioè distanza tra i contatti di almeno 3,5 mm La sezione dei cavi di collegamento deve essere proporzionata alla lunghezza degli stessi ed all’assorbimento del carico, ed in ogni caso
non inferiore ad 1,5 mm Il prodotto non prevede alcuna protezione contro sovraccarichi o cortocircuiti. Prevedere sulla linea di alimentazione una protezione adeguata al carico, ad
esempio un fusibile di valore massimo 3,15A I pulsanti di comando sono collegati alla tensione di rete e quindi devono essere adeguatamente isolati e protetti

● ●

●

●

●

04.2 Alimentazione

La tensione di alimentazione deve essere applicata ai fili MARRONE (fase) e BLU (neutro). E’ obbligatorio collegare il filo GIALLO-VERDE all’impianto di messa a terra. Le specifiche
elettriche del motore sono riportate nell’etichetta applicata al tubo del motore.

04.3 Pulsanti di comando (optional)

I pulsanti di comando devono essere applicati ai fili NERO e GRIGIO e devono chiudere sul filo MARRONE (fase). Devono essere utilizzati pulsanti a posizioni momentanee (a «uomo
presente»), non utilizzare deviatori a posizione mantenuta. Più pulsanti di comando possono essere collegati attraverso una connessione in parallelo. I pulsanti di comando sono
sottoposti alla tensione di rete e dovranno quindi essere adeguatamente isolati e protetti. Nel caso in cui i pulsanti di comando non vengano utilizzati provvedere all’ isolamento dei cavi
grigio e nero.

04.4 Collegamento del motore a centrali domotiche

Le uscite di comando della centrale domotica devono essere collegate agli ingressi pulsante del motore (fili GRIGIO e NERO) sostituendo di fatto i pulsanti di comando manuale. Di
conseguenza la centrale domotica deve rispettare le regole di funzionamento dei pulsanti di comando, diverse a seconda che i pulsanti di comando funzionino a IMPULSO
(impostazione di fabbrica) o a UOMO PRESENTE (vedi sezione 14 «Logica pulsanti»).

a) La centrale domotica NON DEVE misurare la corrente assorbita dagli ingressi pulsante del motore (i quali assorbono correnti inferiori ad 1 mA).
b) La centrale domotica deve essere collegata al motore come da schema, sostituendo i pulsanti di comando con le uscite di comando della centrale domotica.
c) Per azionare il motore, la centrale domotica deve chiudere il contatto (salita o discesa) per più di 0,5 secondi (tipicamente si utilizza un impulso di durata 1 secondo).
d) A contatti aperti, per arrestare il motore la centrale domotica deve chiudere un contatto (salita o discesa) per meno di 0,5 secondi (tipicamente si utilizza un impulso di durata 0,2

secondi).

a) La centrale domotica NON DEVE misurare la corrente assorbita dagli ingressi pulsante del motore (i quali assorbono correnti inferiori ad 1 mA).
b) La centrale domotica deve essere collegata al motore come da schema, sostituendo i pulsanti di comando con le uscite di comando della centrale domotica.
c) Per permettere il completamento dell’intera manovra di apertura/chiusura, la centrale domotica deve essere in grado di chiudere il contatto di salita/discesa per il tempo necessario

al motore a compiere la manovra completa di apertura/chiusura.
d) Per arrestare il motore, la centrale domotica deve essere in grado di riaprire i contatti di salita/discesa in qualsiasi momento.

Al momento della stampa di questo documento, non sono note particolari problematiche relative alla connessione tra prodotti MASTER SPAe centrali domotiche (qualora si rispettino
le regole di cui sopra). Tuttavia MASTER declina ogni responsabilità riguardante la mancata compatibilità (anche parziale) con qualsivoglia centrale domotica. Se la centrale domotica
utilizza protocolli KNX o simili, contattare il fornitore della centrale domotica informandolo delle regole sopra riportate. E’ probabile che il produttore della centrale domotica possa
fornire adeguate interfacce per connettere il motore alla centrale domotica.

Regole che la centrale domotica deve rispettare per comandare i motori con pulsanti funzionanti a IMPULSO.

Regole che la centrale domotica deve rispettare per comandare i motori con pulsanti funzionanti a UOMO PRESENTE.
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L’installazione deve essere effettuata da un tecnico qualificato.
Prima di iniziare ad operare sul motore, leggere attentamente la procedura di installazione.

Questo motore è compatibile con i trasmettitori serie ARCO, VISIO, FLUTE, KORT, KILION ed
equivalenti. Nella procedura di installazione il trasmettitore è rappresentato in forma del tutto generica.

In caso di dubbi contattare il proprio fornitore.



05. INSTALLAZIONE ATTRAVERSO I PULSANTI DI COMANDO

ON

Alimenta il motore

A

Porta il motore in
posizione intermedia

B (1) C

x3
D Senza

Ganci

dopo il 1°
movimento premi

brevemente un tasto

Ganci
Manuali

dopo il 2°
movimento premi

brevemente un tasto

Ganci
Automatici

dopo il 3°
movimento premi

brevemente un tasto

E

Il motore si muove
in discesa

F
Adattatore

compensato?

Arresta manualmente

Necessaria
regolazione fine?

NO

SI

Attendi 10
secondi

G

H

Il motore si muove
in salita

I
Battuta

Superiore?

SI

NO

Arresta manualmente

Necessaria
regolazione

fine?

NO

SI

Attendi 10
secondi

12

39

6

J

J

Il motore effettua
una segnalazione

K
Memorizzare

un Trasmettitore?

NO

SI

Attendi 15
secondi

12

39

6

12

39

6

Entro 15 secondi premi
STOP del trasmettitore

1 breve
movimento

in salita

2 brevi movimenti
in discesa

(3)

(4)

(5)

Attendi arresto
automatico

NO

SI

(2)

(1) il motore si muove a «uomo presente»: premendo un pulsante il motore si muove in una certa direzione fino al rilascio del pulsante.
(2) premere per 3 volte brevemente, circa 1 secondo tra una pressione e la successiva. In caso di errore il motore effettua una segnalazione su/giu.
(3) circa 5 secondi tra un movimento ed il successivo. Se non viene selezionata alcuna opzione, il motore effettua una breve discesa. In questo caso ripetere il punto 05.C.
(4) da questo momento il motore si muove a «impulso»: per muovere premi il pulsante per almeno 0,5 secondi, per arrestare premi brevemente (meno di 0,5 secondi) un pulsante.
(5) il trasmettitore può essere memorizzato anche successivamente (vedi sezione 08 «Memorizzare - cancellare un dispositivo radio»).

Regola di precisione
il finecorsa

Regola di precisione
il finecorsa

Premi assieme
SALITA e DISCESA

Premi assieme
SALITA e DISCESA

Premi
SALITA e DISCESA

assieme

Premi
SALITA e DISCESA

assieme
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1° 2° 3°
Premi brevemente E il pulsante
che MUOVE IL MOTORE IN DISCESA.

3 VOLT

Il motore inizia a compiere brevi
movimenti in salita

Attendi arresto
automatico

(oppure arresta
manualmente)

06. INSTALLAZIONE ATTRAVERSO IL TRASMETTITORE

(1) dal momento in cui si preme PROG del trasmettitori, i pulsanti via filo vengono inibiti per tutta la procedura dell’installazione.
(2) il motore si muove a «uomo presente»: premendo SALITA o DISCESA del trasmettitore il motore si muove in una certa direzione fino al rilascio del pulsante.
(3) premere per 3 volte brevemente, circa 1 secondo tra una pressione e la successiva. In caso di errore il motore effettua una segnalazione su/giu.
(4) circa 5 secondi tra un movimento ed il successivo. Se non viene selezionata alcuna opzione, il motore effettua una breve discesa. In questo caso ripetere il punto 06.E.
(5) da questo momento il motore si muove a «impulso»: per muovere premi SU o GIU del trasmettitore, per arrestare premi STOP.

ON

Alimenta il motore

A

Entro 15 secondi premi
PROG del trasmettitore

B C
Il motore si muove

in salita?
Premi brevemente

SALITA
SI

NO

Premi PROG
del trasmettitore Porta il motore in

posizione intermedia

D(1) (2)

E (3)

Premi 3 volte

Il motore inizia a
compiere brevi

movimenti in salita

STOP

x3

Regola di precisione
il finecorsa

Regola di precisione
il finecorsa

Premi PROG

Premi PROG

Premi PROG

Premi PROG

F Senza
Ganci

dopo il 1°
movimento premi

brevemente STOP

Ganci
Manuali

dopo il 2°
movimento premi

brevemente STOP

Ganci
Automatici

dopo il 3°
movimento premi

brevemente STOP

(4) G

Il motore si muove
in discesa

(5)

H
Adattatore

compensato?

Arresta manualmente

NO

SI
Necessaria

regolazione fine?

NO

SI

Attendi 10
secondi

I

12

39

6

J

Il motore si muove
in salita

K
Battuta

Superiore?

SI

NO

Arresta manualmente

Necessaria
regolazione

fine?

NO

SI

Attendi 10
secondi

12

39

6

J

Attendi arresto
automatico

L

Il motore effettua
una segnalazione

1° 2° 3°

Attendi arresto
automatico

(oppure arresta
manualmente)
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08. MEMORIZZARE - CANCELLARE UN DISPOSITIVO RADIO

07. FUNZIONI PER IL CONTROLLO DEL MOVIMENTO

Il motore UNCO è stato progettato per la movimentazione di avvolgibili senza fermi di tensionamento, oppure provvisti di fermi attivabili manualmente, oppure provvisti di fermi con
aggancio/sgancio automatico. Nel caso di presenza di fermi, .i fermi devono essere installati ad una distanza massima di 20 centimetri dal finecorsa inferiore

Non è prevista la gestione di fermi. Se durante la salita il motore incontra un ostacolo, il motore effettua un breve movimento in discesa per liberare la struttura dalla trazione.

07.1 Gestione dei fermi in modalità SENZA FERMI

ATTENZIONE! In questa modalità NON memorizzare sensori radio!!

Se durante la salita il motore incontra un ostacolo in , il motore interpreta l'ostacolo come la presenza dei fermi manuali, arresta la manovra di salita e
mantiene il telo teso. Durante le brevi manovre di aggancio/sgancio (massimo 5 secondi) i comandi manuali sono inibiti.
MANOVRADIAGGANCIO:
- Comandare la discesa e attendere che il motore raggiunga il finecorsa inferiore
-Attivare manualmente i ganci
- Comandare la salita: quando incontra i ganci, il motore arresta la manovra di salita e mantiene il telo in tensione (il comando di salita viene inibito)

MANOVRADI SGANCIO:
- Comandare la discesa: il motore si riporta in finecorsa inferiore
- Disattivare manualmente i ganci
- Comandare la salita

Al di fuori della «zona di aggancio», se durante la salita il motore incontra un ostacolo, il motore effettua un breve movimento in discesa per liberare la struttura dalla trazione.

prossimità del finecorsa inferiore

07.2 Gestione dei fermi in modalità FERMI MANUALI

Se durante la salita il motore incontra un ostacolo in prossimità del finecorsa inferiore, il motore interpreta l'ostacolo come la presenza dei fermi automatici, arresta la manovra di salita
e mantiene il telo teso. Comandando una manovra di salita il motore si riporta in finecorsa inferiore, poi aziona una manovra di salita permettendo in tal modo lo sgancio automatico
dai fermi. Durante le brevi manovre di aggancio/sgancio (massimo 5 secondi) i comandi manuali sono inibiti. Nel caso in cui lo sganciamento non vada a buon fine, il motore prova e
sganciarsi per massimo 3 volte, poi rimane nella posizione di aggancio.
MANOVRADIAGGANCIO:
- Comandare la discesa e attendere che il motore compia la manovra di aggancio (il comando di discesa viene inibito)

MANOVRADI SGANCIO:
- Comandare la salita e attendere che il motore compia la manovra di sgancio

Al di fuori della «zona di aggancio», se durante la salita il motore incontra un ostacolo, il motore effettua un breve movimento in discesa per liberare la struttura dalla trazione.

NOTA: eventuali problematiche relative alla fase di aggancio/sgancio dei fermi deve essere ricercata nell'installazione dei fermi o nelle caratteristiche meccaniche degli stessi. Il
motore infatti esegue le manovre standard previste per l'aggancio/sgancio dei più comuni fermi in commercio. Il costruttore del motore declina ogni responsabilità riconducibile a
cattivo funzionamento dei fermi automatici.

07.3 Gestione dei fermi in modalità FERMI AUTOMATICI

Il motore è in grado di rilevare la presenza di un ostacolo durante la manovra di salita. Se l'ostacolo è interpretato come un fermo, il motore si arresta e mantiene il telo in tensione. Se
l'ostacolo è rilevato in posizione tale da non poter essere un fermo, il motore arresta la manovra di salita e si muove brevemente in discesa per liberare la struttura dalla trazione.

07.4 Rilevamento dell’ostacolo in salita

Solo se è stato correttamente installato l'adattatore compensato, il motore è in grado di rilevare la presenza di un ostacolo durante la manovra di discesa (*). Se viene rilevato un
ostacolo, il motore arresta la manovra di discesa ed effettua un ampio movimento in salita (circa 4 secondi) per permettere la rimozione dell'ostacolo. Durante questa manovra i
comandi manuali sono inibiti.All'occorrenza è possibile disabilitare la proprietà del motore di rilevare ostacoli durante la discesa (vedi punto 19 “ostacolo discesa”).

(*) affinché l'ostacolo venga rilevato, il terminale in movimento deve arrestarsi istantaneamente appena entra a contatto con l'ostacolo.

07.5 Rilevamento dell’ostacolo in discesa

Se il motore intercetta una condizione di funzionamento anomala (ad esempio un errore di sistema, il danneggiamento delle informazioni contenute in memoria...), il motore si rifiuta
di compiere la manovra comandata e segnala l’anomalia con dei piccoli movimenti. In questo caso è necessario consultare un tecnico autorizzato per ripristinare il corretto
funzionamento del motore (vedi sezione 23 «Segnalazione di errore e ripristino del funzionamento»).

07.6 Segnalazioni di errore

01. Porta il motore in posizione intermedia.
02. Premi PROG di un trasmettitore già in memoria per 5 secondi. Il motore effettua 2

movimenti in salita.
03. Entro 15 secondi, per memorizzare/cancellare:

un telecomando: premi del telecomando da memorizzare/cancellare
un sensore: premi del sensore da memorizzare/cancellare
un sensore pioggia: premi del sensore da memorizzare/cancellare

04. 1 movimento su: dispositivo memorizzato!!
1 movimento giù: dispositivo cancellato!!
2 movimenti giù: errore!!

STOP
P1

P2

PROG
(5 secondi)

NOTE:
punto 03. nei sensori a batteria può essere necessario mantenere il pulsante premuto fino a 10 secondi.
punto 04. viene segnalato «errore» se il codice radio non previene in tempo utile, se la memoria è piena, se si tenta di cancellare l’unico trasmettitore in memoria, se si tenta

di memorizzare più di 1 sensore sole o più di 4 sensori vento.

01. Porta il motore a 50cm dal finecorsa inferiore.
02. Togli tensione, attendi qualche secondo, alimenta nuovamente.
03. Entro 15 secondi, premi brevemente e velocemente .

Il motore effettua 3 movimenti in salita.
04. Entro 15 secondi, premi brevemente e velocemente .

Il motore effettua 2 movimenti in salita.
05. Entro 15 secondi, per memorizzare/cancellare:

un telecomando: premi del telecomando da memorizzare/cancellare
un sensore: premi del sensore da memorizzare/cancellare
un sensore pioggia: premi del sensore da memorizzare/cancellare

06. 1 movimento su: dispositivo memorizzato!!
1 movimento giù: dispositivo cancellato!!
2 movimenti giù: errore!!

8 volte GIU

3 volte SU

STOP
P1

P2

NOTE:
punto 05. nei sensori a batteria può essere necessario mantenere il pulsante premuto fino a 10 secondi.
punto 06. viene segnalato «errore» se il codice radio non previene in tempo utile, se la memoria è piena, se si tenta di cancellare l’unico trasmettitore in memoria, se si tenta

di memorizzare più di 1 sensore sole o più di 4 sensori vento.

08.1 UTILIZZANDO IL TRASMETTITORE

08.2 UTILIZZANDO I PULSANTI DI COMANDO

STOP

P1

P2

P2

P1

STOP

P1

P2

P2

P1

8 x GIU

3 x SU

ON
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09. REGOLAZIONE FINE DEL SOLO FINECORSA SUPERIORE

(*) brevi pressioni, massimo 2 secondi tra una pressione e la successiva.

01. Porta il motore in finecorsa superiore.
02. Premi la sequenza di pulsanti (*).

Il motore effettua 1 movimento in discesa.
03. Utilizzando e regola il finecorsa superiore.
04. Premi .

Il motore effettua 1 movimento giù/su. Finecorsa memorizzato!!

STOP - PROG - SU

SU GIU
PROG

09.1 UTILIZZANDO IL TRASMETTITORE

01. Porta il motore in finecorsa superiore.
02. Togli tensione, attendi qualche secondo, alimenta nuovamente.
03. Entro 15 secondi, premi brevemente e velocemente .

Il motore effettua 3 movimenti in discesa.
04. Entro 15 secondi, premi brevemente e velocemente .

Il motore effettua 1 movimento in salita.
05. Utilizza e per portare il motore nella posizione desiderata.
06. Attendi 10 secondi.

Il motore effettua 1 movimento giù/su. Finecorsa memorizzato!!

8 volte SU

2 volte GIU

SU GIU

09.2 UTILIZZANDO I PULSANTI DI COMANDO

ATTENZIONE:
La modifica del finecorsa superiore non è possibile se il finecorsa superiore è stato appreso per contatto con una battuta.

10. REGOLAZIONE FINE DEL SOLO FINECORSA INFERIORE

(*) brevi pressioni, massimo 2 secondi tra una pressione e la successiva.

01. Porta il motore in finecorsa inferiore.
02. Premi la sequenza di pulsanti (*).

Il motore effettua 1 movimento in salita.
03. Utilizzando e regola il finecorsa inferiore.
04. Premi .

Il motore effettua 1 movimento su/giù. Finecorsa memorizzato!!

STOP - PROG - GIU

SU GIU
PROG

10.1 UTILIZZANDO IL TRASMETTITORE

01. Porta il motore in finecorsa inferiore.
02. Togli tensione, attendi qualche secondo, alimenta nuovamente.
03. Entro 15 secondi, premi brevemente e velocemente .

Il motore effettua 3 movimenti in salita.
04. Entro 15 secondi, premi brevemente e velocemente .

Il motore effettua 1 movimento in discesa.
05. Utilizza e per portare il motore nella posizione desiderata.
06. Attendi 10 secondi.

Il motore effettua 1 movimento su/giù. Finecorsa memorizzato!!.

8 volte GIU

2 volte GIU

SU GIU

10.2 UTILIZZANDO I PULSANTI DI COMANDO

STOP PROG GIU PROG

11. MODIFICA DELLA CORSA

(*) brevi pressioni, massimo 2 secondi tra una pressione e la successiva.

01. Porta il motore in posizione intermedia.
02. Togli tensione, attendi qualche secondo, alimenta nuovamente.
03. Entro 15 secondi, premi la sequenza di pulsanti (*).

Il motore effettua 1 movimento su/giù.
04. Segui quanto descritto alla sezione 6, punto G e successivi.

STOP - PROG - STOP

STOP PROG STOP

ATTENZIONE:
Questa procedura può modificare i finecorsa anche se non viene completata. In caso di interruzione della procedura è necessario ripetere integralmente la stessa.

Vai alla
sezione 6,
punto G

ON

12. POSIZIONE PREFERITA

12.1 UTILIZZANDO IL TRASMETTITORE

Per memorizzare:

Per richiamare:

01. Porta il motore in posizione preferita.
02. Premi assieme STOP e FORME per

5 secondi.
03. Il motore segnala. Memorizzato!!

01. Premi FORME

Trasmettitori ARCO

Per memorizzare:

Per richiamare:

01. Porta il motore in posizione preferita.
02. Premi brevemente 6 volte STOP e

poi tieni premuto GIU per 5 secondi.
03. Il motore segnala. Memorizzato!!

01. Premi brevemente 3 volte STOP

Trasmettitori FLUTE, KUADRO, KORT

Per memorizzare:

Per richiamare:

01. Porta il motore in posizione preferita.
02. Premi brevemente 6 volte STOP e

poi tieni premuto GIU per 5 secondi.
03. Il motore segnala. Memorizzato!!

01. Premi        FOR ME

Trasmettitori VISIO

Consulta il manuale del tuo trasmettitore
nella sezione riguardante le funzioni

associate ai pulsanti.

Altri trasmettitori...

Per memorizzare:

Per richiamare:

01. Porta il motore in posizione preferita.
02. Premi brevemente e velocemente 6 volte GIU.

01. Premi 2 volte velocemente GIU.

12.2 UTILIZZANDO I PULSANTI DI COMANDO

STOP PROG SU PROG

Attendi 10
secondi

12

39

6

2 x GIU

ON

8 x SU

Attendi 10
secondi

12

39

6

2 x GIU

ON

8 x GIU

6 x GIU 2 x GIU
posizione

memorizzata!!
posizione
richiamata!!

13. SENSORI SOLE, VENTO, PIOGGIA

ATTENZIONE! NON memorizzare sensori radio se il motore è impostato in modalità «ganci manuali»!!
I sensori generano delle manovre automatiche senza preavviso che possono essere fonte di pericolo. E’ compito dell’installatore informare l’utilizzatore finale ed eventualmente
integrare nell’installazione adeguati sistemi di sicurezza. In alcune situazioni (ad esempio perdita di tensione del motore o del sensore, guasto del motore o del sensore, disturbi
radio...) è possibile che il comando impartito dal sensore non venga rilevato dal motore. Il sensore quindi non deve essere inteso come un dispositivo di sicurezza atto a garantire in
ogni condizione l’integrità dell’avvolgibile, ma un mezzo per ridurre la probabilità che l’avvolgibile venga danneggiato da eventi atmosferici avversi.

13.1 SENSORI COMPATIBILI CON I MOTORI UNCO

Utilizzare i sensori serie BLAST o BLAST BT o SHAKE (sensore vento), VEGA o VEGA BT (sensore sole/vento), THANK YOU (sensore sole), X11C (sensore pioggia) associato
all’alimentatoreAT12. Quando il sensore rileva presenza di vento, viene inviato il messaggio «allarme vento», i motori sintonizzati si azionano in salita ed i comandi manuali vengono
inibiti fino al termine dell’allarme. Quando il sensore rileva presenza di sole, viene inviato il messaggio «sole presente», i motori sintonizzati si azionano in discesa. Quando il sensore
rileva assenza di sole, viene inviato il messaggio «sole assente», i motori sintonizzati si azionano in salita. Quando il sensore rileva presenza di pioggia, viene inviato il messaggio
«pioggia presente», i motori sintonizzati si azionano in salita o in discesa, in base all’impostazione sul sensore pioggia. Ciascun motore può memorizzare fino a 4 sensori vento, 1 solo
sensore sole. Per ulteriori informazioni consultare il manuale dei sensori.

La funzione è disponibile solo se il motore è impostato per il funzionamento «Ganci Assenti».
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14. LOGICA PULSANTI

14.1 UTILIZZANDO IL TRASMETTITORE

01. Porta il motore in finecorsa superiore.
02. Togli tensione, attendi qualche secondo, alimenta nuovamente.
03. Entro 15 secondi, premi brevemente e velocemente 8 volte SU.

Il motore effettua 3 movimenti in discesa.
04. Entro 15 secondi, premi brevemente e velocemente 3 volte SU.

Il motore segnala: 1 su = uomo presente, 1 giù = impulso.
05.

06. Attendi 10 secondi.
Il motore segnala: 1 su = uomo presente, 1 giù = impulso.

Per selezionare «impulso»: premi brevemente GIU.
Per selezionare «uomo presente»: premi brevemente SU.

14.2 UTILIZZANDO I PULSANTI DI COMANDO

I pulsanti di comando possono funzionare in logica IMPULSO oppure in logica UOMO PRESENTE.
per muovere il motore premere un pulsante per almeno 0,5 secondi, per arrestare il motore premere brevemente (meno di 0,5 secondi) uno dei due pulsanti.

per muovere il motore premere un pulsante per almeno 0,5 secondi, per arrestare il motore rilasciare il pulsante. La fabbrica imposta il motore per lavorare in
logica IMPULSO. Per modificare il parametro:

IMPULSO:
UOMO PRESENTE:

Trasmettitori ARCO Trasmettitori FLUTE, KUADRO, KORT Trasmettitori VISIO Altri trasmettitori...

01. Porta il motore in posizione intermedia.
02. Premi MENU per circa 5 sec, sul display

compare la scritta «rS».
03. Premi 1 volta PREV e 8 volte NEXT.

Sul display compare «18».
04. Premi STOP. Il motore segnala:

1 su = uomo presente, 1 giù = impulso.
05. Per selezionare «impulso»: premi PREV

Per selezionare «uomo p.»: premi NEXT
06. Premi STOP. Il motore segnala:

1 su = uomo presente, 1 giù = impulso.

01. Porta il motore in posizione intermedia.
02. Mantenendo premuto STOP premi anche

PROG per circa 1 sec, finché i led si
accendono.

03. Premi 1 volta SU e 8 volte GIU.
04. Premi STOP. Il motore segnala:

1 su = uomo presente, 1 giù = impulso.
05. Per selezionare «impulso»: premi GIU

Per selezionare «uomo p.»: premi SU
06. Premi STOP. Il motore segnala:

1 su = uomo presente, 1 giù = impulso.

01. Porta il motore in posizione intermedia.
02. Premi MENU, sul display compare  la

scritta «Menu Rx».
03. Premi 1 volta PREV e 8 volte NEXT.

Sul display compare «18».
04. Premi STOP. Il motore segnala:

1 su = uomo presente, 1 giù = impulso.
05. Per selezionare «impulso»: premi GIU

Per selezionare «uomo p.»: premi SU
06. Premi STOP. Il motore segnala:

1 su = uomo presente, 1 giù = impulso.

Consulta il manuale del
tuo trasmettitore alla

voce:

«MENU RICEVITORE -
FUNZIONE 18 -

Logica pulsanti» .

15. TEST RADIO

15.1 UTILIZZANDO IL TRASMETTITORE

01. Porta il motore in finecorsa superiore.
02. Togli tensione, attendi qualche secondo, alimenta nuovamente.
03. Entro 15 secondi, premi brevemente e velocemente 8 volte SU.

Il motore effettua 3 movimenti in discesa.
04. Entro 15 secondi, premi brevemente e velocemente 5 volte SU.

Il motore segnala:
05.

06. Attendi 10 secondi.
Il motore segnala:

1 su = attivo, 1 giù = inattivo.
Per disattivare: premi brevemente GIU.
Per attivare: premi brevemente SU.

1 su = attivo, 1 giù = inattivo.

15.2 UTILIZZANDO I PULSANTI DI COMANDO

Non appena nel motore viene memorizzato un sensore vento o sole/vento radio, si attiva automaticamente un controllo di comunicazione tra sensore e motore. Se la comunicazione
viene a mancare per più di 60 minuti, il motore effettua una manovra di salita a protezione dell'avvolgibile. Questa manovra viene eseguita ogni 60 minuti fino al ripristino della
comunicazione. La fabbrica consiglia di mantenere attivo il “test radio” al fine di individuare eventuali malfunzionamenti del sensore. Per modificare il parametro:

10.1 UTILIZZANDO IL TRASMETTITORE (solo Atom e Leg)Trasmettitori ARCO Trasmettitori FLUTE, KUADRO, KORT Trasmettitori VISIO Altri trasmettitori...

01. Porta il motore in posizione intermedia.
02. Premi MENU per circa 5 sec, sul display

compare la scritta «rS».
03. Premi 1 volta PREV e 7 volte NEXT.

Sul display compare «17».
04. Premi STOP. Il motore segnala:

1 su = attivo, 1 giù = inattivo.
05. Per disattivare: premi PREV

Per attivare: premi NEXT
06. Premi STOP. Il motore segnala:

1 su = attivo, 1 giù = inattivo.

01. Porta il motore in posizione intermedia.
02. Mantenendo premuto STOP premi anche

PROG per circa 1 sec, finché i led si
accendono.

03. Premi 1 volta SU e 7 volte GIU.
04. Premi STOP. Il motore segnala:

1 su = attivo, 1 giù = inattivo.
05. Per disattivare: premi GIU

Per attivare: premi SU
06. Premi STOP. Il motore segnala:

1 su = attivo, 1 giù = inattivo.

01. Porta il motore in posizione intermedia.
02. Premi MENU, sul display compare  la

scritta «Menu Rx».
03. Premi 1 volta PREV e 7 volte NEXT.

Sul display compare «18».
04. Premi STOP. Il motore segnala: 1 su =

attivo, 1 giù = inattivo.
05. Per disattivare: premi GIU

Per attivare: premi SU
06. Premi STOP. Il motore segnala:

1 su = attivo, 1 giù = inattivo.

Consulta il manuale del
tuo trasmettitore alla

voce:

«MENU RICEVITORE -
FUNZIONE 17 -

Test radio» .

Attendi 10
secondi

12

39

6

3 x SU

ON

8 x SU

impulso
uomo presente

: premi GIU
: premi SU

Attendi 10
secondi

12

39

6

5 x SU

ON

8 x SU

disattivare
attivare

: premi GIU
: premi SU

16.1 UTILIZZANDO IL TRASMETTITORE

01. Porta il motore a 50cm dal finecorsa inferiore.
02. Togli tensione, attendi qualche secondo, alimenta nuovamente.
03. Entro 15 secondi, premi brevemente e velocemente 8 volte GIU.

Il motore effettua 3 movimenti in salita.
04. Entro 15 secondi, premi brevemente e velocemente 8 volte GIU.

05.
06. Attendi 10 secondi.

Il motore segnala il valore corrente (da 1 a 4 movimenti).
Premi SU il numero di volte pari all’impostazione desiderata (da 1 a 4).

Il motore segnala la nuova impostazione (da 1 a 4 movimenti).

16.2 UTILIZZANDO I PULSANTI DI COMANDO

10.1 UTILIZZANDO IL TRASMETTITORE (solo Atom e Leg)Trasmettitori ARCO Trasmettitori FLUTE, KUADRO, KORT Trasmettitori VISIO Altri trasmettitori...

01. Porta il motore in posizione intermedia.
02. Premi MENU per circa 5 sec, sul display

compare la scritta «rS».
03. Premi 1 volta PREV e 4 volte NEXT.

Sul display compare «14».
04. Premi STOP. Il motore segnala il valore

corrente (da 1 a 4 movimenti).
05. Premi NEXT il numero di volte pari

all’impostazione desiderata (da 1 a 4).
06. Premi STOP. Il motore segnala la nuova

impostazione (da 1 a 4 movimenti).

01. Porta il motore in posizione intermedia.
02. Mantenendo premuto STOP premi anche

PROG per circa 1 sec, finché i led si
accendono.

03. Premi 1 volta SU e 4 volte GIU.
04. Premi STOP. Il motore segnala il valore

corrente (da 1 a 4 movimenti).
05. Premi GIU il numero di volte pari

all’impostazione desiderata (da 1 a 4).
06. Premi STOP. Il motore segnala la nuova

impostazione (da 1 a 4 movimenti).

01. Porta il motore in posizione intermedia.
02. Premi MENU, sul display compare  la

scritta «Menu Rx».
03. Premi 1 volta PREV e 4 volte NEXT.

Sul display compare «14».
04. Premi STOP. Il motore segnala il valore

corrente (da 1 a 4 movimenti).
05. Premi SU il numero di volte pari

all’impostazione desiderata (da 1 a 4).
06. Premi STOP. Il motore segnala la nuova

impostazione (da 1 a 4 movimenti).

Consulta il manuale del
tuo trasmettitore alla

voce:

«MENU RICEVITORE -
FUNZIONE 14 -

Trazione sui Ganci» .

Attendi 10
secondi

12

39

6

8 x GIU

ON

8 x GIU

premi SU da 1 a 4 volte

16. TRAZIONE SUI GANCI

Permette di impostare la forza con cui il terminale va ad appoggiarsi sui ganci. E’possibile scegliere tra 4 livelli (1 = forza
minima, ..., 4 = forza massima). La fabbrica imposta il parametro a livello 1. Per modificare il parametro: 1

MIN

2

+

3

++

4

MAX

Numero movimenti

Impostazione



07

17. OSTACOLO DISCESA

17.1 UTILIZZANDO IL TRASMETTITORE

01. Porta il motore a 50cm dal finecorsa inferiore.
02. Togli tensione, attendi qualche secondo, alimenta nuovamente.
03. Entro 15 secondi, premi brevemente e velocemente 8 volte GIU.

Il motore effettua 3 movimenti in salita.
04. Entro 15 secondi, premi brevemente e velocemente 7 volte SU.

05.
06. Attendi 10 secondi.

Il motore segnala il valore corrente (da 1 a 4 movimenti).
Premi SU il numero di volte pari all’impostazione desiderata (da 1 a 4).

Il motore segnala la nuova impostazione (da 1 a 4 movimenti).

17.2 UTILIZZANDO I PULSANTI DI COMANDO

La funzione OSTACOLO DISCESA prevede necessariamente l’utilizzo dell’adattatore compensato correttamente
installato (vedi sezione 3 «Installazione degli adattatori serie COMPENSATI»). Esistono diversi tipi di adattatore
compensato. Per maggiori informazioni contattare il proprio rivenditore.

Se questa funzione è attiva, il motore è in grado di rilevare la presenza di un ostacolo in discesa. Non appena l’ostacolo
viene rilevato, il motore arresta la fase di discesa e compie un ampio movimento in salita per permettere la rimozione
dell’ostacolo. Il motore è in grado di rilevare ostacoli tali da arrestare pressoché istantaneamente l’avvolgibile (tali cioè da
bloccare fermamente la manovra); ostacoli che bloccano l’avvolgibile solo parzialmente potrebbero non essere rilevati.
La fabbrica imposta questo parametro a livello 3 (sensibilità media).

elezionare il livello 4 «sensibilità massima» solo se l’avvolgibile scorre perfettamente senza alcun
impedimento. Movimenti del telo e/o della struttura potrebbero causare il rilevamento di ostacoli inesistenti.

Per modificare questo parametro segui quanto
riportato nelle sezioni 17.1 oppure 17.2.

ATTENZIONE: s

10.1 UTILIZZANDO IL TRASMETTITORE (solo Atom e Leg)Trasmettitori ARCO Trasmettitori FLUTE, KUADRO, KORT Trasmettitori VISIO Altri trasmettitori...

01. Porta il motore in posizione intermedia.
02. Premi MENU per circa 5 sec, sul display

compare la scritta «rS».
03. Premi 1 volta PREV e 3 volte NEXT.

Sul display compare «13».
04. Premi STOP. Il motore segnala il valore

corrente (da 1 a 4 movimenti).
05. Premi NEXT il numero di volte pari

all’impostazione desiderata (da 1 a 4).
06. Premi STOP. Il motore segnala la nuova

impostazione (da 1 a 4 movimenti).

01. Porta il motore in posizione intermedia.
02. Mantenendo premuto STOP premi anche

PROG per circa 1 sec, finché i led si
accendono.

03. Premi 1 volta SU e 3 volte GIU.
04. Premi STOP. Il motore segnala il valore

corrente (da 1 a 4 movimenti).
05. Premi GIU il numero di volte pari

all’impostazione desiderata (da 1 a 4).
06. Premi STOP. Il motore segnala la nuova

impostazione (da 1 a 4 movimenti).

01. Porta il motore in posizione intermedia.
02. Premi MENU, sul display compare  la

scritta «Menu Rx».
03. Premi 1 volta PREV e 3 volte NEXT.

Sul display compare «13».
04. Premi STOP. Il motore segnala il valore

corrente (da 1 a 4 movimenti).
05. Premi SU il numero di volte pari

all’impostazione desiderata (da 1 a 4).
06. Premi STOP. Il motore segnala la nuova

impostazione (da 1 a 4 movimenti).

Consulta il manuale del
tuo trasmettitore alla

voce:

«MENU RICEVITORE -
FUNZIONE 13 -

Ostacolo discesa» .

Numero movimenti Impostazione

1

2

3

4

Funzione non attiva

Sensibilità minima

Sensibilità media

Sensibilità massima

Attendi 10
secondi

12

39

6

7 x SU

ON

8 x GIU

premi SU da 1 a 4 volte

18. RIDUZIONE DI COPPIA

18.1 UTILIZZANDO IL TRASMETTITORE

01. Porta il motore a 50cm dal finecorsa inferiore.
02. Togli tensione, attendi qualche secondo, alimenta nuovamente.
03. Entro 15 secondi, premi brevemente e velocemente 8 volte GIU.

Il motore effettua 3 movimenti in salita.
04. Entro 15 secondi, premi brevemente e velocemente 4 volte GIU.

05.
06. Attendi 10 secondi.

Il motore segnala il valore corrente (da 1 a 6 movimenti).
Premi brevemente SU il numero di volte pari all’impostazione desiderata (da 1 a 6).

Il motore segnala la nuova impostazione (da 1 a 6 movimenti).

18.2 UTILIZZANDO I PULSANTI DI COMANDO

Durante la fase di salita, in prossimità dei finecorsa o in situazioni particolari, il motore può attivare un riduttore di coppia in
modo tale da limitare la forza con cui il motore va ad appoggiarsi alla battuta superiore. Durante la fase di apprendimento
della corsa il motore calcola la riduzione di coppia ottimale. È comunque possibile aumentare (non ridurre) la coppia con
cui il motore va ad appoggiarsi alla battuta superiore fino ad inibire il riduttore di coppia. La fabbrica imposta il riduttore di
coppia a livello 1 («coppia calcolata»).

Per modificare questo parametro segui quanto riportato nelle sezioni 18.1 oppure 18.2.

Nel caso il motore durante il normale funzionamento non abbia la forza sufficiente
per muovere l’avvolgibile, impostare questo parametro ad un livello più alto. A livello 6 («coppia massima») il riduttore di
coppia è disabilitato.

10.1 UTILIZZANDO IL TRASMETTITORE (solo Atom e Leg)Trasmettitori ARCO Trasmettitori FLUTE, KUADRO, KORT Trasmettitori VISIO Altri trasmettitori...

01. Porta il motore in posizione intermedia.
02. Premi MENU per circa 5 sec, sul display

compare la scritta «rS».
03. Premi 9 volte NEXT.

Sul display compare «09».
04. Premi STOP. Il motore segnala il valore

corrente (da 1 a 6 movimenti).
05. Premi NEXT il numero di volte pari

all’impostazione desiderata (da 1 a 6).
06. Premi STOP. Il motore segnala la nuova

impostazione (da 1 a 6 movimenti).

01. Porta il motore in posizione intermedia.
02. Mantenendo premuto STOP premi anche

PROG per circa 1 sec, finché i led si
accendono.

03. Premi 9 volte GIU.
04. Premi STOP. Il motore segnala il valore

corrente (da 1 a 6 movimenti).
05. Premi GIU il numero di volte pari

all’impostazione desiderata (da 1 a 6).
06. Premi STOP. Il motore segnala la nuova

impostazione (da 1 a 6 movimenti).

01. Porta il motore in posizione intermedia.
02. Premi MENU, sul display compare  la

scritta «Menu Rx».
03. Premi 9 volte NEXT.

Sul display compare «09».
04. Premi STOP. Il motore segnala il valore

corrente (da 1 a 6 movimenti).
05. Premi SU il numero di volte pari

all’impostazione desiderata (da 1 a 6).
06. Premi STOP. Il motore segnala la nuova

impostazione (da 1 a 6 movimenti).

Consulta il manuale del
tuo trasmettitore alla

voce:

«MENU RICEVITORE -
FUNZIONE 09 -

Riduzione coppia» .

Numero movimenti Impostazione

1

2

3

4

5

6

Coppia calcolata (minima)

+

++

+++

++++

Coppia massima

Attendi 10
secondi

12

39

6

4 x GIU

ON

8 x GIU

premi SU da 1 a 6 volte



19. AUTOZERO MODE

19.1 UTILIZZANDO IL TRASMETTITORE

01. Porta il motore a 50cm dal finecorsa inferiore.
02. Togli tensione, attendi qualche secondo, alimenta nuovamente.
03. Entro 15 secondi, premi brevemente e velocemente 8 volte GIU.

Il motore effettua 3 movimenti in salita.
04. Entro 15 secondi, premi brevemente e velocemente 5 volte SU.

05.
06. Attendi 10 secondi.

Il motore segnala il valore corrente (da 1 a 3 movimenti).
Premi SU il numero di volte pari all’impostazione desiderata (da 1 a 3).

Il motore segnala la nuova impostazione (da 1 a 3 movimenti).

19.2 UTILIZZANDO I PULSANTI DI COMANDO

Se il finecorsa superiore viene memorizzato per contatto con una battuta superiore, è possibile decidere se il motore
deve sempre raggiungere la battuta (impostazione 1 «autozero senza rilascio»), se il motore deve sempre raggiungere la
battuta e rilasciare brevemente il telo (impostazione 2 «autozero con rilascio»), oppure se il motore deve arrestarsi
qualche centimetro prima della battuta e soltanto occasionalmente (ogni 30 manovre di salita) raggiungere la battuta
(impostazione 3 «autozero con rilascio ogni 30 manovre»). In ogni caso, ogni volta che il motore raggiunge la battuta
superiore, la corsa viene ricalibrata in modo tale da recuperare eventuali accorciamenti/allungamenti del telo. La fabbrica
imposta questo parametro a 1 (autozero senza rilascio). Per modificare questo parametro segui quanto riportato nelle
sezioni 19.1 oppure 19.2.

10.1 UTILIZZANDO IL TRASMETTITORE (solo Atom e Leg)Trasmettitori ARCO Trasmettitori FLUTE, KUADRO, KORT Trasmettitori VISIO Altri trasmettitori...

01. Porta il motore in posizione intermedia.
02. Premi MENU per circa 5 sec, sul display

compare la scritta «rS».
03. Premi 1 volta PREV e 1 volta NEXT.

Sul display compare «11».
04. Premi STOP. Il motore segnala il valore

corrente (da 1 a 3 movimenti).
05. Premi NEXT il numero di volte pari

all’impostazione desiderata (da 1 a 3).
06. Premi STOP. Il motore segnala la nuova

impostazione (da 1 a 3 movimenti).

01. Porta il motore in posizione intermedia.
02. Mantenendo premuto STOP premi anche

PROG per circa 1 sec, finché i led si
accendono.

03. Premi 1 volta SU e 1 volta GIU.
04. Premi STOP. Il motore segnala il valore

corrente (da 1 a 3 movimenti).
05. Premi GIU il numero di volte pari

all’impostazione desiderata (da 1 a 3).
06. Premi STOP. Il motore segnala la nuova

impostazione (da 1 a 3 movimenti).

01. Porta il motore in posizione intermedia.
02. Premi MENU, sul display compare  la

scritta «Menu Rx».
03. Premi 1 volta PREV e 1 volta NEXT.

Sul display compare «11».
04. Premi STOP. Il motore segnala il valore

corrente (da 1 a 3 movimenti).
05. Premi SU il numero di volte pari

all’impostazione desiderata (da 1 a 3).
06. Premi STOP. Il motore segnala la nuova

impostazione (da 1 a 3 movimenti).

Consulta il manuale del
tuo trasmettitore alla

voce:

«MENU RICEVITORE -
FUNZIONE 11 -

Autozero Mode» .

Numero movimenti Impostazione

1

2

3

Senza rilascio

Con rilascio

Con rilascio ogni 30 volte

Attendi 10
secondi

12

39

6

5 x SU

ON

8 x GIU

premi SU da 1 a 3 volte

20. SEGNALAZIONE DI ERRORE E RIPRISTINO DEL FUNZIONAMENTO

Se il motore intercetta una condizione di funzionamento anomala (ad esempio un errore di sistema, il danneggiamento delle informazioni contenute in memoria,...), il motore si rifiuta
di compiere la manovra comandata e segnala l’anomalia con 1 breve movimento di discesa ed 1 breve movimento di salita, ripetuti per 3 volte. Se il finecorsa superiore NON è stato
memorizzato per contatto con una battuta, per ripristinare le condizioni di fabbrica è necessario effettuare un reset del motore (vedi sezione 21). Se invece il finecorsa superiore è
stato memorizzato per contatto con una battuta, è possibile ripristinare manualmente la funzionalità del motore, senza essere costretti a resettarlo. L’operazione di ripristino manuale
è possibile solo utilizzando un trasmettitore memorizzato. L’operazione di ripristino manuale può essere eseguita anche se il motore non segnala anomalie, sempre e comunque
sotto la supervisione di un tecnico qualificato. Se il motore non riesce a completare la manovra di ripristino (cioè a raggiungere autonomamente la battuta superiore, vedi procedura
sotto descritta) è possibile che il guasto al motore sia grave. In questo caso è necessaria una revisione del motore presso la casa costruttrice.

Segnalazione in
caso di errore.

x3Questa operazione può essere eseguita solamente se il finecorsa superiore è stato programmato per contatto con una
battuta. In caso contrario il motore non permetterà di eseguire la procedura di ripristino.
Questa operazione deve essere eseguita soltanto sotto la supervisione di un tecnico qualificato.
E’ responsabilità dell’operatore verificare che il motore si arresti per contatto con la battuta superiore. In caso contrario, è
obbligatorio ripetere l’intera procedura.

5 x STOP PROG PROG

PER RIPRISTINARE IL MOTORE:

porta il motore lontano dalla zona ganci

01. Premi 5 volte STOP, poi premi 1 volta PROG.
Il motore compie due movimenti su/giu.

02. Utilizzando SU e GIU del trasmettitore .
03. Premi brevemente PROG.

Il motore si muove in salita.
04. Attendi l’arresto automatico del motore per contatto con la battuta. Ripristino

effettuato!!

21. RIPRISTINO DELLE CONDIZIONI DI FABBRICA (reset)

21.1 UTILIZZANDO IL TRASMETTITORE

Trasmettitori ARCO Trasmettitori FLUTE, KUADRO, KORT Trasmettitori VISIO Altri trasmettitori...

01. Se possibile, porta il motore in posizione intermedia.
02. Togli alimentazione.
03. Collega come da schema a lato.
04. Alimenta. Dopo 30 secondi il motore segnala « »!!

Se vuoi cancellare anche i finecorsa prosegui, altrimenti salta al punto 06.
05. Dopo 15 secondi il motore segnala « i»!!
06. Togli alimentazione.
07. Ripristina i collegamenti.(VEDI schema alla sezione 4)
08. Installa nuovamente il motore

codici radio cancellati

finecorsa cancellat

(vedi sezione 5 o 6 di questo manuale).

21.2 UTILIZZANDO I PULSANTI DI COMANDO

01. Porta il motore in posizione intermedia.
02. Premi MENU per circa 5 sec, sul display

compare la scritta «rS».
03. Premi 2 volte PREV e 9 volte NEXT, sul

display compare «29».
04. Premi STOP. Il display lampeggia, il

motore effettua dei movimenti.
05. Premi assieme PREV e NEXT per circa 2

secondi, finché il motore segnala che il
reset è stato effettuato (1 movimento
su/giù).

06. Installa nuovamente il motore (vedi
sezione 5 o 6 di questo manuale).

01. Porta il motore in posizione intermedia.
02. Mantenendo premuto STOP premi anche

PROG per circa 1 sec, finché i led si
accendono.

03. Premi 2 volte SU e 9 volte GIU.
04. Premi STOP. I led lampeggiano, il motore

effettua dei movimenti.
05. Premi assieme SU e GIU per circa 2

secondi, finché il motore segnala che il
reset è stato effettuato (1 movimento
su/giù).

06.  Installa nuovamente il motore (vedi
sezione 5 o 6 di questo manuale).

01. Porta il motore in posizione intermedia.
02. Premi MENU, sul display compare  la

scritta «Menu Rx».
03. Premi 2 volte PREV e 9 volte NEXT. Sul

display compare «29».
04. Premi STOP. l display lampeggia, il

motore effettua dei movimenti.
05. Premi assieme PREV e NEXT per circa 2

secondi, finché il motore segnala che il
reset è stato effettuato (1 movimento
su/giù).

06. Installa nuovamente il motore (vedi
sezione 5 o 6 di questo manuale).

Consulta il manuale del
tuo trasmettitore alla

voce:

«MENU RICEVITORE -
FUNZIONE 29 -

Reset del ricevitore» .

L (fase)

N (neutro)

cavo
motore

grigio

marrone

blu

giallo/verde

nero

08



20. ERROR MESSAGEAND RECOVERYOPERATION

Ifthemotorinterceptsanabnormaloperatingcondition(suchasasystemerror,thecorruptionoftheinformationcontainedinmemory,...),themotorrefusestoperformthe
manoeuvrecommandedandsignalstheanomalywith1downwardmovementand1upwardmovement,repeated3times.IftheupperlimitswitchisNOTstoredforcontactwithan
upperstop,torestorethefactoryconditionsisnecessarytoresetthemotor(seesection21).Iftheupperlimitswitchhasbeenstoredforcontactwithanupperstop,youcanmanually
restorethefunctionalityofthemotor,withouthavingtoresetit.Therestoreoperationisonlypossibleusingamemorizedtransmitter.Theoperationofself-restorecanbeperformed
evenifthemotordoesnotreportanomalies,andalwaysunderthesupervisionofaqualifiedtechnician.Ifthemotorfailstocompletetherecoverymanoeuvre(thatis,independently
reachtheupperstop,seeprocedurebelow)itispossiblethatthemotorfailureisserious.Inthiscaseitisnecessaryarevisionofthemotorbythemanufacturer.

Reporting on error

x3 Thisprocedurecanbeperformedonlyiftheupperlimitswitchhasbeenprogrammedforcontactwithanupperstop.
Otherwise,themotordoesnotallowyoutoperformtherecoveryprocess.Thisprocedureshouldbedoneonlyunderthe
supervisionofaqualifiedtechnician.Thetechnicianisresponsibletoverifythatthemotorstopsincontactwiththeupper
stop.Otherwise,itisobligatorytorepeattheentireprocedure.

5 x STOPPROGPROG

TO RESTORE THE MOTOR:

move the motor away from the area of the hooks

01. Press STOP5 times, than press PROG 1 time.
The motor makes 2 alternate movements.

02. Use UPand DOWN to.
03. Press briefly PROG.

The motor moves upward.
04. Wait the automatic stop when motor reaches the upper stop.

The motor has been successfully restored!!
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19.AUTOZERO MODE

Iftheupperlimitswitchisstoredforcontactwithanupperstop,youcandecidewhetherthemotormust
alwaysreachtheupperstop(setting1"norelease"),ifthemotormustalwaysreachtheupperstopand
dropthefabricbriefly(setting2"withrelease"),orifthemotormuststopafewinchesbeforetheupperstop
andonlyoccasionally(every30upwardmanoeuvres)reachit(setting3"releaseevery30manoeuvres").
Inanycase,eachtimethemotorreachestheupperstop,thestrokeisrecalibratedinordertorecoverany
shortening/lengtheningofthefabric.Thefactorysetthisparameterto1(autozero"norelease").

N° of movementsSetting

1

2

3

No release

With release

Release every 30 manoeuvres

01. Bring the motor at 50cm from the lower position

The motor signals current setting (from 1 to 3 movements).
05.

06. Wait 10 seconds.
The motor signals new setting (from 1 to 3 movements).

02. Disconnect power supply, wait a few seconds; connect power supply.
03. Within 15 seconds, press DOWN 8 times (briefly and quickly).

The motor performs 3 downward movements.
04. Within 15 seconds, press UP5 times (briefly and quickly).

Press UP, briefly and quickly, the number of times equal to the desired
setting (from 1 to 3)

19.2 USING COMMAND BUTTONS

Wait 10
seconds

12

3 9

6

5 x UP

ON

8 x DOWN

Press UPfrom 1 to 3
times (see table)

10.1 UTILIZZANDO ILTRASMETTITORE (soloAtom e Leg) ARCOFLUTE, KUADRO, KORTVISIOOther transmitters...

01. Bring the motor in an intermediate position
02. Press MENU for about 5 sec, until «rS»

appears on display
03. Press 1 time PREV / 1 times NEXT.

«11» appears on display
04. Press STOP.The motor signals the current

value (1 to 3 movements)
05. Press NEXTthe number of times equal to

the desired setting (1 to 3)
06. Press STOP.The motor signals the new

value (1 to 3 movements)

01. Bring the motor in an intermediate position
02. Holding down STOP, press PROG for about

1 sec, until LEDs light
03. Press 1 time UP/ 1 times DOWN.
04. Press STOP.The motor signals the current

value (1 to 3 movements)
05. Press DOWN the number of times equal to

the desired setting (1 to 3)
06. Press STOP.The motor signals the newt

value (1 to 3 movements)

01. Bring the motor in an intermediate position
02. Press MENU, «Menu rx» appears on

display
03. Press 1 time PREV / 3 times NEXT.

«11» appears on display
04. Press STOP.The motor signals the current

value (1 to 3 movements)
05. Press UPthe number of times equal to the

desired setting (1 to 3)
06. Press STOP.The motor signals the new

value (1 to 3 movements)

See the User manual of
the transmitter at

section:

«RECEIVER MENU  -
Function 11»

19.1 USINGATRANSMITTER

21. RESET

21.1 USINGATRANSMITTER

ARCOFLUTE, KUADRO, KORTVISIOOther transmitters...

01.
02.
03.
04.

05.
06.
07. Restore the connections (see diagram on section 4).
08. Reinstall the module

If possible, bring the motor to the intermediate position.
Disconnect the power supply.
Connect as on the diagram.
Connect the power supply. Wait 30 seconds, the motor makes a signal: «».
If you want to delete also the limit switch wait, otherwise go to point 6.
After 15 seconds, the motor makes another signal: «».
Disconnect the power supply.

(see section 5 or 6).

Radio code deleted

Limit switch deleted

21.2 USING COMMAND BUTTONS

01. Bring the motor in an intermediate position.
02. Press MENU for about 5 sec, until «rS»

appears on display
03. Press 2 time PREV / 9 times NEXT.

«29» appears on display
04. Press STOP.The display flashes, the

motor performs some movement
05. Press together PREV and NEXTfor about

2 seconds until the motor indicates that the
reset was performed (1 moving up / down).

06.(see section 5 or 6). Reinstall the motor

01. Bring the motor in an intermediate position.
02. Holding down STOP, press PROG for

about 1 sec, until LEDs light
03. Press 2 time UP/ 9 times DOWN.
04. Press STOP.The LEDs flash, the motor

performs some movement
05. Press together UPand DOWN for about 2

seconds until the motor indicates that the
reset was performed (1 moving up /
down).

06.(see section 5 or 6). Reinstall the motor

01. Bring the motor in an intermediate position.
02. Press MENU, «Menu rx» appears on

display
03. Press 2 time PREV / 9 times NEXT.

«29» appears on display
04. Press STOP.The display flashes, the

motor performs some movement
05. Press together PREV and NEXTfor about

2 seconds until the motor indicates that
the reset was performed (1 moving up /
down).

06.(see section 5 or 6). Reinstall the motor

See the User manual of
the transmitter at

section:

«RECEIVER MENU  -
Function 29 -

Receiver reset»

motor
cable

gray

brown

blue

yellow/green

black

WARNING:Thisprocedurerestoresthefactorysettingsofthedevice.Thisproceduremustbecarriedoutbyqualifiedtechnicalpersonnel.Oncethe"reset"is
performed,thetechnicianmustinstallthisdeviceagain(followingtheprocedureonsection05or06)andverifyproperoperation.

LN
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17. OBSTACLE ON DOWNWARD(Fod)

Necessaryconditionfortheproperoperationofthisfeatureistheuseoftheoffsetadapter,properlyinstalled(see
section03"Installationofoffsetadapters").Therearevarioustypesofoffsetadapters.Formoreinformationcontactyour
dealer.

Ifthisfunctionisactive,themotorisabletodetectthepresenceofobstaclesduringthedownwardmovements.Ifthe
motordetectsanobstacle,theoperationisstoppedandthemotorperformsawideupwardmovementtoallowremovalof
theobstacle.Themotorisabletodetectobstaclesthatstopinstantlytherollerblind(iesuchastoblockfirmlythe
operation);obstaclesthatblocktherollershutteronlypartiallymightnotbedetectedbythemotor.Thisfunctionis
automaticallyactivated(Level3"mediumsensitivity")attheendoftheinstallation.

WARNING:Selectthelevel4,"maximumsensitivity"onlyiftherollerblindsrunsperfectlywithoutanyobstacle.
Movementsofthefabricand/orofthestructuremaycausethedetectionofobstaclesthatdoesnotexist.

Tomodifythisparameterseesection
17.1or17.2.

N° of movementsSetting

1

2

3

4

Not active function

Minimum sensitivity

Medium sensitivity

Maximum sensitivity

01. Bring the motor at 50cm from the lower position

The motor signals current setting (from 1 to 4 movements).
05.

06. Wait 10 seconds.
The motor signals new setting (from 1 to 4 movements).

02. Disconnect power supply, wait a few seconds; connect power supply.
03. Within 15 seconds, press DOWN 8 times (briefly and quickly).

The motor performs 3 downward movements.
04. Within 15 seconds, press UP7 times (briefly and quickly).

Press UP, briefly and quickly, the number of times equal to the desired
setting (from 1 to 4)

17.2 HOW TO SET THE «FOD» FUNCTION USING COMMAND BUTTONS

Wait 10
seconds

12

3 9

6

7 x UP

ON

8 x DOWN

Press UPfrom 1 to 4
times (see table)

10.1 UTILIZZANDO ILTRASMETTITORE (soloAtom e Leg) ARCOFLUTE, KUADRO, KORTVISIOOther transmitters...

01. Bring the motor in an intermediate position
02. Press MENU for about 5 sec, until «rS»

appears on display
03. Press 1 time PREV / 3 times NEXT.

«13» appears on display
04. Press STOP.The motor signals the current

value (1 to 4 movements)
05. Press NEXTthe number of times equal to

the desired setting (1 to 4)
06. Press STOP.The motor signals the new

value (1 to 4 movements)

01. Bring the motor in an intermediate position
02. Holding down STOP, press PROG for about

1 sec, until LEDs light
03. Press 1 time UP/ 3 times DOWN.
04. Press STOP.The motor signals the current

value (1 to 4 movements)
05. Press DOWN the number of times equal to

the desired setting (1 to 4)
06. Press STOP.The motor signals the newt

value (1 to 4 movements)

01. Bring the motor in an intermediate position
02. Press MENU, «Menu rx» appears on

display
03. Press 1 time PREV / 3 times NEXT.

«13» appears on display
04. Press STOP.The motor signals the current

value (1 to 4 movements)
05. Press UPthe number of times equal to the

desired setting (1 to 4)
06. Press STOP.The motor signals the new

value (1 to 4 movements)

See the User manual of
the transmitter at

section:

«RECEIVER MENU  -
Function 13 -

Obstacle on downward»

17.1 HOW TO SET THE «FOD» FUNCTION USINGATRANSMITTER

18. TORQUE REDUCTION(Tro)

Duringtheupwardmovements,inthevicinityofthelimitswitchesorinspecialsituations,themotormayactivateatorque
reducerinsuchawayastolimittheforcewithwhichthemotorgoestoleanagainsttheupperstoportoanyhooks.During
thelearningphaseofthestrokethemotorcalculatestheoptimaltorquereduction.Youcanstillincrease(notreduce)the
torqueuntilatinhibitingthetorquereducer.Thefactorysetsthetorquereduceratlevel1("computedtorque").

Tomodifythisparametersee18.1or18.2.

Level1
("computedtorque")istheminimumtorquethatthemotorhasestimatedtobesufficientforthemovementoftheroller
blind.Ifthemotorduringnormaloperationdoesnothaveenoughtorquetomovetherollerblind,setthisparametertoa
higherlevel.Alevel6("maximumtorque")thetorquereducerisdisabled.

N° of movementsSetting

1

2

3

4

5

6

Computed torque (minimim)

+

++

+++

++++

Maximum torque

01. Bring the motor at 50cm from the lower position

The motor signals current setting (from 1 to 6 movements).
05.

06. Wait 10 seconds.
The motor signals new setting (from 1 to 6 movements).

02. Disconnect power supply, wait a few seconds; connect power supply.
03. Within 15 seconds, press DOWN 8 times (briefly and quickly).

The motor performs 3 downward movements.
04. Within 15 seconds, press DOWN 4 times (briefly and quickly).

Press UP, briefly and quickly, the number of times equal to the desired
setting (from 1 to 6)

18.2 HOW TO SET THE «TORQUE REDUCTION» FUNCTION USING COMMAND BUTTONS

10.1 UTILIZZANDO ILTRASMETTITORE (soloAtom e Leg) ARCO

01. Bring the motor in an intermediate position
02. Press MENU for about 5 sec, until «rS»

appears on display
03. Press 9 times NEXT.

«09» appears on display
04. Press STOP.The motor signals the current

value (1 to 6 movements)
05. Press NEXTthe number of times equal to

the desired setting (1 to 6)
06. Press STOP.The motor signals the new

value (1 to 6 movements)

18.1 HOW TO SET THE «TORQUE REDUCTION» FUNCTION USINGATRANSMITTER

Wait 10
seconds

12

3 9

6

4 x DOWN

ON

8 x DOWN

Press UPfrom 1 to 6
times (see table)

FLUTE, KUADRO, KORTVISIOOther transmitters...

01. Bring the motor in an intermediate position
02. Holding down STOP, press PROG for about

1 sec, until LEDs light
03. Press 9 times DOWN.
04. Press STOP.The motor signals the current

value (1 to 6 movements)
05. Press DOWN the number of times equal to

the desired setting (1 to 6)
06. Press STOP.The motor signals the newt

value (1 to 6 movements)

01. Bring the motor in an intermediate position
02. Press MENU, «Menu rx» appears on

display
03. Press 9 times NEXT.

«09» appears on display
04. Press STOP.The motor signals the current

value (1 to 6 movements)
05. Press UPthe number of times equal to the

desired setting (1 to 6)
06. Press STOP.The motor signals the new

value (1 to 6 movements)

See the User manual of
the transmitter at

section:

«RECEIVER MENU  -
Function 09 -

Torque reduction»
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14. OPERATION LOGIC OF COMMAND BUTTONS

14.1 MODIFYTHE SETTING USINGATRANSMITTER

01. Bring the motor in the upper position

The motor signals: 1 up = hold-to-run, 1 down = pulse
05.To select PULSE: press DOWN

To select HOLD-TO-RUN: press UP
06. Wait 10 seconds.

The motor signals: 1 up = hold-to-run, 1 down = pulse

02. Disconnect power supply, wait a few seconds; connect power supply.
03. Within 15 seconds, press UP8 times (briefly and quickly).

The motor performs 3 downward movements.
04. Within 15 seconds, press UP3 times (briefly and quickly).

14.2 MODIFYTHE SETTING USING THE COMMAND BUTTONS

ThebuttonscanbeoperatedeitherinPULSElogicorHOLD-TO-RUNlogic.
:toactivatethemotorpressabuttonforatleast0.5seconds,tostopthemotorpressbriefly(lessthan0.5seconds)oneofthetwobuttons.

:toactivatethemotorpressabuttonforatleast0.5seconds,tostopthemotorreleasethebutton.
ThefactorysetsthedevicetoworkinPULSElogic.Tomodifythisparameterseesection14.1or14.2.

PULSE
HOLD-TO-RUN

10.1 UTILIZZANDO ILTRASMETTITORE (soloAtom e Leg) ARCOFLUTE, KUADRO, KORTVISIOOther transmitters...

01. Bring the motor in an intermediate position
02. Press MENU for about 5 sec, until «rS»

appears on display
03. Press 1 time PREV / 8 times NEXT.

«18» appears on display
04. Press STOP.The motor signals:

1 up = hold-to-run, 1 down = pulse
05.To select PULSE: press PREV

To select HOLD-TO-RUN: press NEXT
06. Press STOP.The motor signals:

1 up = hold-to-run, 1 down = pulse

01. Bring the motor in an intermediate position
02. Holding down STOP, press PROG for

about 1 sec, until LEDs light
03. Press 1 time UP/ 8 times DOWN.
04. Press STOP.The motor signals:

1 up = hold-to-run, 1 down = pulse
05.To select PULSE: press DOWN

To select HOLD-TO-RUN: press UP
06. Press STOP.The motor signals:

1 up = hold-to-run, 1 down = pulse

01. Bring the motor in an intermediate position
02. Press MENU, «Menu rx» appears on

display
03. Press 1 time PREV / 8 times NEXT.

«18» appears on display
04. Press STOP.The motor signals:

1 up = hold-to-run, 1 down = pulse
05.To select PULSE: press DOWN

To select HOLD-TO-RUN: press UP
06. Press STOP.The motor signals:

1 up = hold-to-run, 1 down = pulse

See the User manual of
the transmitter at

section:

«RECEIVER MENU  -
Function 18 -
Buttons logic»

Wait 10
seconds

12

3 9

6

3 x UP

ON

8 x UP

Pulse
Hold-to-run

: press DOWN
: press UP

15. TEST RADIO

15.1 HOW TO SET THE «TEST RADIO» USINGATRANSMITTER

01. Bring the motor in the upper position

The motor signals: 1 up = active, 1 down = inactive
05.To deactivate: press DOWN

To activate: press UP
06. Wait 10 seconds.

The motor signals: 1 up = active, 1 down = inactive

02. Disconnect power supply, wait a few seconds; connect power supply.
03. Within 15 seconds, press UP8 times (briefly and quickly).

The motor performs 3 downward movements.
04. Within 15 seconds, press UP5 times (briefly and quickly).

15.2 HOW TO SET THE «TEST RADIO» USING COMMAND BUTTONS

Assoonasthemodulestoresawindsensor,acommunicationcontrolisautomaticallyactivatedbetweenthesensorandthedevice.Ifthecommunicationislostformorethan60
minutes,themotorperformsanupwardmovementtoprotecttheblind.Thisautomaticmanoeuvreisperformedevery60minutesuntilthereactivationoftheradiocommunication.
Thefactoryrecommendstokeepthe“testradio”activeinordertoidentifyingoodtimeanymalfunctionoftheradiosensororoftheradiocommunication.Tomodifythisparameter:

10.1 UTILIZZANDO ILTRASMETTITORE (soloAtom e Leg) ARCOFLUTE, KUADRO, KORTVISIOOther transmitters...

01. Bring the motor in an intermediate position
02. Press MENU for about 5 sec, until «rS»

appears on display
03. Press 1 time PREV / 7 times NEXT.

«17» appears on display
04. Press STOP.The motor signals:

1 up = active, 1 down = inactive
05.To deactivate: press PREV

To activate: press NEXT
06. Press STOP.The motor signals:

1 up = active, 1 down = inactive

01. Bring the motor in an intermediate position
02. Holding down STOP, press PROG for

about 1 sec, until LEDs light
03. Press 1 time UP/ 7 times DOWN.
04. Press STOP.The motor signals:

1 up = active, 1 down = inactive
05.To deactivate: press DOWN

To activate: press UP
06. Press STOP.The motor signals:

1 up = active, 1 down = inactive

01. Bring the motor in an intermediate position
02. Press MENU, «Menu rx» appears on

display
03. Press 1 time PREV / 7 times NEXT.

«17» appears on display
04. Press STOP.The motor signals:

1 up = active, 1 down = inactive
05.To deactivate: press DOWN

To activate: press UP
06. Press STOP.The motor signals:

1 up = active, 1 down = inactive

See the User manual of
the transmitter at

section:

«RECEIVER MENU  -
Function 17 -
Test radio»

Wait
10 seconds

12

3 9

6

5 x UP

ON

8 x UP

To deactivate
To activate

: press DOWN
: press UP

16. TRACTION ON HOOKS

Allowsyoutosettheforcewithwhichtheterminalgoestoleanonthehooks.It'spossibleto
choosefromfourlevelsofforce(1=minimum,...,4=maximum).Thefactorysetstheparameter
tolevel1.

1

MIN

2

+

3

++

4

MAX

N° of movements

Setting

16.1 USINGATRANSMITTER

01. Bring the motor at 50cm from the lower position

The motor signals current setting (from 1 to 4 movements).
05.

06. Wait 10 seconds.The motor signals new setting (from 1 to 4 movements).

02. Disconnect power supply, wait a few seconds; connect power supply.
03. Within 15 seconds, press DOWN 8 times (briefly and quickly).

The motor performs 3 downward movements.
04. Within 15 seconds, press DOWN 8 times (briefly and quickly).

Press UP, briefly and quickly, the number of times equal to the desired
setting (from 1 to 4)

16.2 USING COMMAND BUTTONS

10.1 UTILIZZANDO ILTRASMETTITORE (soloAtom e Leg) ARCOFLUTE, KUADRO, KORTVISIOOther transmitters...

01. Bring the motor in an intermediate position
02. Press MENU for about 5 sec, until «rS»

appears on display
03. Press 1 time PREV / 4 times NEXT.

«14» appears on display
04. Press STOP.The motor signals the current

value (1 to 4 movements)
05. Press NEXTthe number of times equal to

the desired setting (1 to 4)
06. Press STOP.The motor signals the new

value (1 to 4 movements)

01. Bring the motor in an intermediate position
02. Holding down STOP, press PROG for

about 1 sec, until LEDs light
03. Press 1 time UP/ 4 times DOWN.
04. Press STOP.The motor signals the current

value (1 to 4 movements)
05. Press DOWN the number of times equal to

the desired setting (1 to 4)
06. Press STOP.The motor signals the new

value (1 to 4 movements)

01. Bring the motor in an intermediate position
02. Press MENU, «Menu rx» appears on

display
03. Press 1 time PREV / 4 times NEXT.

«14» appears on display
04. Press STOP.The motor signals the current

value (1 to 4 movements)
05. Press UPthe number of times equal to the

desired setting (1 to 4)
06. Press STOP.The motor signals the new

value (1 to 4 movements)

See the User manual of
the transmitter at

section:

«RECEIVER MENU  -
Function 14»

Wait
10 seconds

12

3 9

6

8 x DOWN

ON

8 x DOWN

Press UPfrom 1 to 4 times
(see table)
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09. FINEADJUSTMENT OF UPPER LIMIT SWITCH

(*)brieflypress,max2secondsbetweeneachpressandthenext.

01. Bring the motor to the upper limit switch.
02.(*).

The motor makes 1 downward movement.
03. Usingandadjust the upper limit switch.
04. Press.The motor makes 1 down/up movement.

UPDOWN
PROG

Press in sequence thebuttons STOP- PROG - UP

09.1 USINGATRANSMITTER

01. Bring the motor to the upper limit switch.
02. Disconnect power supply, wait a few seconds; connect power supply.
03. Within 15 seconds, press(briefly and quickly).

04. Within 15 seconds, press(briefly and quickly).

05. Usingandadjust the upper limit switch.
06. Wait 10 seconds.

The motor makes 1 down/up movement.

UP8 times

DOWN 2 times

UPDOWN

The motor makes 3 small downward movements.

The motor makes 1 small upward movements.

09.2 USING THE COMMAND BUTTONS

WARNING:
The modification of the upper limit switch is not possible if the upper limit switch has been learned by contact with an obstacle.

10. FINEADJUSTMENT OF LOWER LIMIT SWITCH

(*)brieflypress,max2secondsbetweeneachpressandthenext.

01. Bring the motor to the lower limit switch.
02.(*).

The motor makes 1 downward movement.
03. Usingandadjust the upper limit switch.
04. Press.The motor makes 1 up/down movement.

UPDOWN
PROG

Press in sequence thebuttons STOP- PROG - DOWN

10.1 USINGATRANSMITTER

01. Bring the motor to the lower limit switch.
02. Disconnect power supply, wait a few seconds; connect power supply.
03. Within 15 seconds, press(briefly and quickly).

04. Within 15 seconds, press(briefly and quickly).

05. Usingandadjust the upper limit switch.
06. Wait 10 seconds.

The motor makes 1 up/down movement.

DOWN 8 times

DOWN 2 times

UPDOWN

The motor makes 3 small downward movements.

The motor makes 1 small upward movements.

10.2 USING THE COMMAND BUTTONS

STOPPROGDOWNPROG

11. MODIFYBOTH THE LIMIT SWITCHES

(*)brieflypress,max2secondsbetweeneachpressandthenext.

01. Bring the motor in an intermediate position.
02. Disconnect power supply, wait a few seconds; connect power supply.
03.(*).

The motor makes 1 up/down movement.
04. Follow as described in section 6, point G and subsequent.

Press in sequence thebuttons STOP- PROG - STOP

STOPPROGSTOP

WARNING:
This procedure can change the limit also if it is not completed. For this reason, in case of interruption of the procedure is necessary completely repeat the same.

Go to section
6, point G

ON

12. FAVORITE POSITION

12.1 USINGATRANSMITTER

To memorize:

To recall:

01. Bring motor in the favorite position
02. Press together STOPand FOR ME

for 5 seconds.
03. Motor performs a signal.

01. Press FOR ME

ARCO

To memorize:

To recall:

01. Bring motor in the favorite position
02. Press briefly STOP6 times and then

hold DOWN for 5 seconds.
03. Motor performs a signal.

01. Press STOP3 times (briefly)

FLUTE, KUADRO, KORT

To memorize:

To recall:

01. Bring motor in the favorite position
02. Press briefly STOP6 times and then

hold DOWN for 5 seconds.
03. Motor performs a signal.

01. Press        FOR ME

VISIO

Consult the manual of your transmitter in
the section about the functions

associated with the buttons.

Other transmitters...

To memorize:

To recall:

01. Bring the motor in the favorite position.
02. Press DOWN 6 times (briefly and quickly).

01. Press DOWN 2 times (briefly and quickly).

12.2 USING THE COMMAND BUTTONS

STOPPROGSUPROG

Wait 10
seconds

12

3 9

6

2 x DOWN

ON

8 x UP

Wait 10
seconds

12

3 9

6

2 x DOWN

ON

8 x DOWN

6 x DOWN2 x DOWN

TO MEMORIZETO RECALL

13. SUN, WIND, RAIN SENSOR

WARNING!DONOTmemorizeradiosensorswhenmotorisseton«manualhooks»mode!!
Sensorsgenerateautomaticmanoeuvreswithoutnoticethatcanbedangerous.Theinstallermusttoinformtheend-userandpossiblyintegratetheinstallationwithadequatesecurity
systems.Insomesituations(egpowerlossofmotororsensor,motorfailureorsensor,radionoise...)itispossiblethatthecommandimpartedbythesensorisnotdetectedbythemotor.
Thesensormustthereforenotbeunderstoodasasafetydevicewhichensurestheintegrityoftherollerineverycondition,butameanstoreducethepossibilitythattheshutterbeing
damagedbyadverseweatherconditions.

13.1 COMPATIBLE SENSORS

UsethesensorseriesBLASTorBLASTBTorSHAKE(windsensor),VEGAorVEGABT(sun/windsensor),THANKYOU(sunsensor),X11C(rainsensor)withthepowersupply
AT12.Whenthesensordetectsthepresenceofwind,the"windalarm"commandissent:thetunedmotorsmoveupwardandmanualcontrolsaredisableduntiltheendofthealarm.
Whenthesensordetectsthepresenceofthesun,the"presenceofsun"commandissent:thetunedmotorsmovedownward.Whenthesensordetectstheabsenceofthesun,the
"absenceofsun"commandissent:thetunedmotorsmoveupward.Whenthesensordetectsthepresenceofrain,the"presenceofrain"commandissent:thetunedmotorsmoveup
ordown,dependingonthesettingsofrainsensor.Eachdevicecanstoreupto4sensorswind,onlyonesunsensor.Formoreinformation,consultthemanualofsensors.

The function is available only if the motor is set in "No Hooks" mode.
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07. ELECTRONIC CONTROLS

UNCOisdesignedforthehandlingofrollerblindswithouttensionhooks,orfittedwithmanualhooks,orfittedwithhookswithautomatichooking/unhooking.Inpresenceofhooks,
theymustbeinstalledatamaximumdistanceof20cmfromthelowerend.

Thereisnomanagementofsafetyhooks.Ifthemotorduringupwardmovementfindsanobstacle,themotormakesabriefdownwardmotiontodecreasethetractiononfabric.

07.1 «NO HOOKS» MODE

WARNING! DO NOT memorize radio sensors when motor is set on this mode!!

If during the upward movement, the motor encounters an obstacle in the vicinity of the lower limit switch, the motor interprets the obstacle such as the presence of the manual
hooks, stops the upward movement and keeps the fabric taut. During the short manoeuvre of engagement / release (maximum 5 seconds) the manual controls are inhibited.
OPERATION OF ENGAGEMENT:
- Command the downward movement and wait until the motor reaches the lower limit switch
-Activate the hooks manually
- Command the upward movement: when he meets the hooks, the motor stops the manoeuvre and keeps the fabric in tension (the up command is disabled)

OPERATION OF RELEASE:
- Command the downward movement: the motor returns to the lower limit
- Unlocks the hooks manually
- Command the upward movement

During the upward movement, outside of the «hooking area», if the motor encounters an obstacle it performs a brief downward movement to free the structure from traction.

07.2 «MANUALHOOKS» MODE

Ifduringtheupwardmovement,themotorencountersanobstacleinthevicinityofthelowerlimitswitch,themotorinterpretstheobstaclesuchasthepresenceoftheautomatichooks,
stopstheupwardmovementandkeepsthefabrictaut.Commandinganupwardmovement,themotorgoestothelowerlimitswitch,thenmovesupwardthusallowingautomatic
releasefromthehooks.Duringtheshortmanoeuvreofengagement/release(maximum5seconds)themanualcontrolsareinhibited.Intheeventthatunhookingisnottobe
successful,themotortryagainthedisengageforamaximumof3times,thenremainsintheengagementposition.
OPERATIONOFENGAGEMENT:

- Command the downward movement and wait until the motor performs the engagement manoeuvre (the down command is inhibited)

OPERATION OF RELEASE:
- Command the upward movement and wait until the motor performs the release manoeuvre

During the upward movement, outside of the «hooking area», if the motor encounters an obstacle it performs a brief downward movement to free the structure from traction.

note: any issues relating to the phase of engagement / release of the hooks must be search in their installation or in their mechanical characteristics. The motor performs the
standard manoeuvre required for the engagement / release of the most common hooks on the market. The motor manufacturer declines all liability due to malfunction of the
automatic hooks.

07.3 «AUTOMATIC HOOKS» MODE

Themotorisabletodetectthepresenceofanobstacleduringtheupwardmanoeuvre.Iftheobstacleisinterpretedasahook,themotorstopsandkeepsthefabricintension.Ifthe
obstacleisdetectedinsuchapositionthatitcannotbeahook,themotorstopstheupwardmovementandperformsaquickdownwardmovementtofreethestructurebytraction.

07.4 Obstacle detection on upward

Onlyifoffsetadapterisproperlyinstalled,themotorisabletodetectthepresenceofobstaclesduringthedownwardmovements.Ifthemotordetectsanobstacle,theoperationis
stoppedandthemotorperformsawideupwardmovementtoallowremovaloftheobstacle.Duringthismanoeuvre,themanualcontrolsaredisabled.Themotorisabletodetect
obstaclesthatstopinstantlytherollerblind(iesuchastoblockfirmlytheoperation);obstaclesthatblocktherollershutteronlypartiallymightnotbedetectedbythemotor.
Ifnecessary,youcaninhibitthisproperties(seepoint18"Obstacledetectionondownward").

07.5 Obstacle detection on downward

Ifthemotorinterceptsanabnormaloperatingcondition(forexample,asystemerror,thecorruptionoftheinformationcontainedinthememory...),themotorrefusestoperformthe
manoeuvrecommandedandindicatesthefaultwithsmallmovements.Inthiscaseyoushouldconsultaqualifiedtechniciantorestoretheproperfunctioningoftheengine(see
section20,«Errorsignalandrecoveryoperation").

07.6  Error signal

08. HOW TO MEMORIZE/DELETEARADIO DEVICE

01. Bring the motor in an intermediate position.
02. Press PROG of an already memorized transmitter for 5 s.The motor performs 2

upward movements.
03. Within 15 seconds, to memorize/delete:

a transmitter: pressof transmitter you want to memorize/delete
a sensor: press «» of sensor you want to memorize/delete
a rain sensor: press «» of rain sensor you want to memorize/delete

04. 1 upward movement: device memorized!!
1 downward movement: device deleted!!
2 downward movement: error!!

STOP
P1

P2

PROG
(5 seconds)

NOTES:
point 03. in battery powered sensors may be necessary to keep the button pressed up to 10 seconds.
point 04. "error"is reported if the radio code is not received in time, if the receiver's memory is full, if you try to delete the only memorized transmitter, if you try to memorize

more than 1 sun sensor or more than 4 wind sensor

01..
02. Disconnect power supply, wait a few seconds; connect power supply.
03. Within 15 seconds, press(briefly and quickly).

The motor performs 3 upward movements.
04. Within 15 seconds, press(briefly and quickly).

The motor performs 2 upward movements.
05. Within 15 seconds, to memorize/delete:

a transmitter: pressof transmitter you want to memorize/delete
a sensor: press «» of sensor you want to memorize/delete
a rain sensor: press «» of rain sensor you want to memorize/delete

06. 1 upward movement: device memorized!!
1 downward movement: device deleted!!
2 downward movement: error!!

DOWN 8 times

UP3 times

STOP
P1

P2

Bring the motor at 50cm from the lower position

NOTES:
point 05. in battery powered sensors may be necessary to keep the button pressed up to 10 seconds.
point 06. "error"is reported if the radio code is not received in time, if the receiver's memory is full, if you try to delete the only memorized transmitter, if you try to memorize

more than 1 sun sensor or more than 4 wind sensor

08.1 USINGATRANSMITTER

08.2 USING COMMAND BUTTONS

STOP

P1

P2

P2

P1

STOP

P1

P2

P2

P1

8 x DOWN

3 x UP

ON



05. INSTALLATION USING THE COMMAND BUTTONS

ON

Connect the power
supply

A

Bring the motor in an
intermediate position

B(1)C

x3
DWithout hooks

after the 1°
movement press
briefly a button

Manual hooks

after the 2°
movement press
briefly a button

Automatic hooks

after the 3°
movement press
briefly a button

E

The motor moves
downward

F

Are you using an
offset adapter?

Stop manually

Fine adjustment
required?

NO

YES

Wait
10 seconds

G

H

The motor moves
upward

I
Upper end

by obstacle?

SI

NO

Stop manually

Fine adjustment
required?

NO

YES

Wait
10 seconds

12

3 9

6

J

J

The motor makes a
signal

K

Do you need
to memorize a transmitter?

NO

YES

Wait 15
seconds

12

3 9

6

12

3 9

6

Within 15 s press STOP
of the transmitter

The motor
makes 1 brief

upward
movement

The motor
makes 2 brief

downward
movements

(3)

(4)

(5)

Wait automatic stop

NO

YES

(2)

(1) the motor is in "hold to run" mode: the motor moves in a certain direction until you release the button.
(2)thebuttonmustbepressedfor3timesbriefly,about1sbetweeneachpressandthenext.Ifbuttonispressedanumberotherthan3,themotorperformsanerrormessage.
(3)elapseabout5secondsbetweenonemovementandthenext.Ifnooptionisselected,themotormakesashortdownwardmovement.Inthiscase,repeatstep05.C.
(4)nowthemotormovesin'pulse'mode:tooperatethemotorpressthebuttonforatleast0.5seconds;tostopthemotorpressbriefly(lessthan0.5seconds)anybutton.
(5)youcanmemorizethetransmitterevenlater(seeSection08«Memorization-deletionofaradiodevice»).

Make a fine
adjustment

Make a fine
adjustment

Press together
UPand DOWN

Press together
UPand DOWN

Press together
UPand DOWN

Press together
UPand DOWN

03

1°2°3° Press brieflythe button
that MOVESTHE MOTOR DOWN

The motor starts to makes short upward
movements

3 TIMES

Wait automatic
stop

(or stop manually
to set the lower

limit switch)

06. INSTALLATION USINGATRANSMITTER

(1) from the moment you press PROG of the transmitters, the via wire buttons are inhibited for the whole installation procedure.
(2) the motor is in "hold to run" mode: the motor moves in a certain direction until you release the button of the transmitter.
(3)thebuttonmustbepressedfor3timesbriefly,about1sbetweeneachpressandthenext.Ifbuttonispressedanumberotherthan3,themotorperformsanerrormessage.
(4)elapseabout5secondsbetweenonemovementandthenext.Ifnooptionisselected,themotormakesashortdownwardmovement.Inthiscase,repeatstep06.E.
(5)nowthemotormovesin'pulse'mode:tooperatethemotorpressUPorDOWNofthetransmitter;tostopthemotorpressSTOP.

ON

Connect the power
supply

A

Within 15s press PROG
of the transmitter

BC
Motor moves

upward? Press UPbriefly
YES

NO

Press PROG
of the transmitterBring the motor in an

intermediate position

D (1)(2)

E(3)

PresSTOP3 times

The motor starts to
makes short upward

movements

x3

Make fine
adjustment

Make fine
adjustment

PressPROG

Press PROG

Press PROG

Press PROG

FWithout hooks

after the 1°
movement press

STOPbriefly

Manual hooks

after the 2°
movement press

STOPbriefly

Automatic hooks

after the 3°
movement press

STOPbriefly

(4)G

The motor moves
downward

(5)

H

Are you using an
offset adapter?

Stop manually

NO

YES
Fine adjustment

required?

NO

YES

Wait 10
seconds

I

12

3 9

6

J

The motor moves
upward

K
Upper end

by obstacle?

YES

NO

Stop manually

Fine adjustment
required?

NO

YES

Wait 10
seconds

12

3 9

6

J

Wait automatic stop

L

The motor makes a
signal

1°2°3°

Wait automatic
stop

(or stop manually
to set the lower

limit switch)



02

The installation must be performed by a qualified technician.
Before you start working on the motor, carefully read the installation procedure.
This motor is compatible withARCO, VISIO, FLUTE and equivalent transmitters.

In the following description the transmitter is represented in a generic shape.
If in doubt contact your supplier.

03. INSTALLATION OF OFFSETADAPTERS

Theoffsetadaptermustbeinstalledinsuchawaythatthespringsarecompressedbytheweightoftheroller.
Theoffsetadapterisrequiredtoallowthemotortodetectanobstacleduringthedownwardmovement.
Theobstacledetectionduringthedownwardmovementissubjectedtosomelimitations.

REAR VIEW

ADC.140.OTT

ADC.160.OTT

ADC.170.OTT

FRONTVIEW

ADC.670.OGI.SX
ADC.678.OGI.SX

ADC.670.OGI.DX
ADC.678.OGI.DX

04. ELECTRICALCONNECTION

L(phase)

N (neutral)

gray

brown

blue

yellow/green

black

MAIN
POWER SUPPLY

motor
cable

Command buttons
(optional)

04.1 Warnings

MakeconnectionswithpowersupplydisconnectedCheckthatthepowersupplydoesnotdependfromelectricalcircuitsforlightingAlwaysconnectthemotortothegrounding
system(yellow/green)Thesupplylinemustbeequippedwithacircuitbreaker.ThesupplylinemustbefittedwithadevicewithavoltagecategoryIII,i.e.thedistancebetweenthe
contactsmustbeof3,5mmatleastTheproductdoesn’tnotprovideanyprotectionagainstoverloadsorshortcircuits.Providethesupplylinewithanadequateprotectiontotheload,
forexampleafuseofmaximumvalue3,15AYoumustusebuttonswithspringreturn("hold-to-run"type),donotusebuttonswithmaintainedpositionCommandbuttonsare
connectedtothemainvoltage,sotheymustbeproperlyinsulatedandprotectedThesectionoftheconnectingcablesmustbeproportionatetotheirlengthandtotheabsorptionof
theload,andinanycasenotlessthan1,5mm

●●

●

●

●●

●

04.2 Power supply

The supply voltage must be applied to the brown (PHASE) and blue (NEUTRAL) wires. Connect the green / yellow wire to the grounding system.
The electrical specifications for motor operation are shown in the label applied to the tube of the motor.

04.3 Command buttons (optional)

Thecommandbuttonsmustbeconnectedtotheblackandgraywiresandtheymustcloseonbrownwire.,donotuse
buttonswithmaintainedposition.Morecommandbuttonscanbeconnectedviaaparallelconnection.Thecontrolbuttonsaresubjecttothemainsvoltageandthereforeshouldbe
properlyinsulatedandprotected.Inthecasewherethecommandbuttonsarenotused,itisnecessarytoensuretheisolationofblackandgraywires.

Youmustusebuttonswithspringreturn(“holdtorun”type)

04.4Interfacing with HomeAutomation Control Unit

ThecontroloutputsoftheHomeAutomationControlUnit(followingH.A.C.U.)mustbeconnectedtothecommandinputsofthemotor(GRAYandBLACKwires),replacingthemanual
buttons.Consequently,theH.A.C.U.mustcomplywiththerulesofoperationofthecommandbuttons,dependingonwhetherthecommandbuttonsworkinPULSEmode(factory
setting)orinHOLDTORUNmode(seesection14"Logicofcommands").

a)TheH.A.C.U.mustnotmeasurethecurrentdrawnbythecommandinputsofthedevice(whichabsorblessthan1mA).
b)TheH.A.C.U.mustbeconnectedtothedeviceasshown,substitutingthecommandbuttonswiththeoutputsoftheH.A.C.U..
c)Tooperatethemotor,theH.A.C.U.mustclosecontact(upordown)formorethan0.5seconds(typicallyusingapulsedurationof1second).
d)Tostopthemotor,theH.A.C.U.mustclosecontact(upordown)for0.5secondsorless(typicallyusingapulsedurationof0.2seconds).

a)TheH.A.C.U.mustnotmeasurethecurrentdrawnbythecommandinputsofthedevice(whichabsorblessthan1mA).
b)TheH.A.C.U.mustbeconnectedtothedeviceasshown,substitutingthecommandbuttonswiththeoutputsoftheH.A.C.U..
c)Toallowtheconclusionoftheentireopening/closing,theH.A.C.U.mustbeabletoclosethecontactUP/DOWNtothetimerequiredforthemotortoperformthecomplete

operation.
d)Tostopthemotor,theH.A.C.U.mustbeabletore-openthecontactsUP/DOWNatanytime.

Atthetimeofthisdocumentprinting,specificissuesrelatedtotheconnectionbetweenMASTERproductsandH.A.C.U.arenotknown(ifyoufollowtherulesabove).However
MASTERdisclaimsanyresponsibilityconcerningthenon-compatibility(evenpartial)withanyH.A.C.U..IftheH.A.C.U.usesKNXprotocolsorsimilar,contactthevendorsofhome
automationcontrollerinformingthemoftherulesabove.ProbablythemanufacturerofH.A.C.U.canprovideappropriateinterfacestoconnectthedevicetotheH.A.C.U..

RulesthattheH.A.C.U.mustcomplytocontrolthedeviceoperatingwithbuttonsinPULSEmode.

RulesthattheH.A.C.U.mustcomplytocontrolthedeviceoperatingwithbuttonsinHOLDTORUNmode.



DearCustomer,ThankyouforpurchasingaMASTERspaproduct.Thismanualdescribestheoperationsnecessaryfortheproperinstallationofthemotorwithelectroniclimit
switchesmodelUNCO.ThetubularmotorwithelectroniclimitswitchesUNCOseriesaresuitableforhandlingthemaintypesofroller,particularlyifmanualorautomatichooksare
presentnearthelowlimitswitch.
Thetechnicalcharacteristicsareprovidedonthelabelstuckonmotor.Thesedeviceshavenotbeenstudiedforacontinuousworking.Anyotheruseisimproperandforbiddenandit
couldvoidmanufacturer’swarranty.Themanufacturercannotbeconsideredresponsibleforanydamageduetoimproper,wrongorunreasonableuse.Theinstallationoftheproduct
mustbedonebyaqualifiedtechnician.Attheendoftheinstallation,allmanualsmustbegiventotheenduser.Keepthismanualforfuturereference!

Thetechnicalcharacteristicsofthemotorareshowninthelabelappliedtothemotortube.Beforeinstallingthemotor,itisrecommendedtocopythetechnicaldata(includingthefull
nameoftheproduct)andstoretheminasafeplace.Thesedatamaybeusefulintheeventofsubsequentmaintenanceortechnicalassistance.Inadditiontothetechnicaldataonthe
motortube(dependingonthespecificpowerofthemotor),thecommoncharacteristicsofthemotorfamilyUNCOare:

01. TECHNICALSPECIFICATIONS

MASTER uses packaging recyclable materials. Dispose materials on the proper
containers, complying with the law in force in your locality.
This product may have substances that are polluting for the environment and dangerous
for the health.
At the end of the product life cycle, carefully comply with the waste disposal rules. It is
strictly forbidden to dispose the product on the domestic waste.

Disposal

01.Technicalspecifications
02.Warnings
03.Installationofoffsetadapters
04.Electricalconnections
05.Installationusingthecommandbuttons
06.Installationusingatransmitter
07.Electroniccontrol
08.Howtomemorize/deletearadiodevice
09.Fineadjustmentofupperlimitswitch
10.Fineadjustmentoflowerlimitswitch
11.Modifyboththelimitswitch
12.Favoriteposition
13.Sun,wind,rainsensors
14.Operationlogicofcommandbuttons
15.Testradio
16.Tractiononhooks
17.Obstacleondownward
18.Torquereduction
19.Autozeromode
20.Errormesasgeandrecoveryoperation
21.Reset

Table of contents

Itisadvisable(forexample,nearpolice
stations,airports,ports,hospital,etc).Atechnicalinspectionisinanycaseadvisablebeforeinstallingany
radiosysteminordertoidentifysourcesofinterference.
Radiosystemscanbeusedwherepossibledisturbancesormalfunctioningofthetransmitterorthereceiver
donotcauseariskfactor,oriftheriskfactoriscancelledbysuitablesafetysystems.
Thepresenceofradiodeviceoperatingonthesametransmissionfrequency()caninterfere
withtheradioreceiverofthemotorandsoreducetherangeofthesystemandlimitthefunctionalityofthe
installation.

toavoidusingradiosystemsinareaswithstronginterference

433,42MHz

Notes on radio systems

USER MANUAL
tubular motor Ø45 mm with electronic limit switch and integrated radio receiverrev03.1  27.06.2017

UNCO

Allrightsreserved.Allproductsandtechnicalspecificationsgiveninthisdocumentaresubjecttovariationwithoutnotice.Themanufacturershallnotbeliablefordamageresultingfromimproper,incorrector
unreasonableuse.

Powersupply:230Vac50Hz
Stand-byconsumption:<1W
Minrollerdiameter:50x1.5mm

IPinsulation:IP44
Insulationclass:H
Continuousworkingtime:4minutes

Working frequency:433.42 MHz
Memorizable transmitters: 40 (*)
Memorizable wind radio sensors: 4
Memorizable sun radio sensors: 1

(*)notincludingwind/sunradiosensors

02. WARNINGS

02.1 Warnings for safety

02.2 Warnings for installation

02.3 Warnings for use

IncorrectinstallationcancauseseriousinjuriesKeeptheseinstructionsforfuturemaintenanceworkanddisposaloftheproductAlltheproductinstallation,connection,
programmingandmaintenanceoperationsmustbecarriedoutonlybyaqualifiedandskilledtechnician,whomustcomplywithlaws,provisions,localregulationsandtheinstructions
giveninthismanualThewiringmustcomplywithcurrentIECstandards.ThefinalelectricalsystemmustbecreatedonlybytheelectricianSomeapplicationsrequirehold-to-run
operationandcanexcludetheuseofradiocontrolsorrequireparticularsafetydevicesTopreventpotentiallydangeroussituations,checktheoperatingconditionoftheroller
shutter/awningregularly

●●

●●

●

Theproductisnotintendedtobeusedbypersons(includingchildren)withreducedphysical,sensoryormentalcapabilities,orlackofexperienceandknowledge,unlesstheyare
supervisedorgiveninstructionsabouttheproductwayofusebyapersonresponsiblefortheirsafetyChecktheautomationduringthemovementandkeeppeopleatasafe
distance,untilthemovementendsDonotallowchildrentoplaywiththeapplianceorwiththefixedcontroldevicesDonotoperatetheblindwhenmaintananceoperationsare
beingcarriedout(e.g.windowcleaning,etc.).Ifthecontroldeviceisautomatic,disconnectthemotorfromthepowerline

●

●●

Beforeinstallingtheproduct,checkthecompatibilitywiththeassociateddevicesandaccessoriesCheckthatthepackageisintactandhasnotbeendamagedintransitAheavy
knockandtheuseofunsuitabletoolscancausethedamageoftheexternalorinternalpartsofthemotorDonotpierceortamperwiththemotorinanyway.Donotmodifyorreplace
partswithoutthemanufacturer'spermissionDonotcarrythemotorbythepowercable.Theproductmaynotbeusedifthepowercableisdamaged.Donottrytoreplacethepower
cableAnyscrewsneededtocompletetheinstallationmustnotcomeintocontactwiththemotorThepowerofthemotormustbesufficientfortheappliedload(checktherateddata
shownonthemotor)Somestagesofprogrammingand/ornormaloperationmakeuseofthemechanicalstopsoftherollershutter/awning.Itisessentialtochooseamotorwiththe
mostsuitabletorquefortheapplication,consideringtheactualtractionoftherollershutter/awning,andtoavoidmotorsthataretoopowerfulUsewindingrollersthatareatleast
1mmthickLeave1-2mmofright/leftplayonthewindingrollerCheckthattheshapeandsizeofthedrivepulleyandadaptercrowncorrespondtothewindingrollerused.Adapters,
supportsandsundryaccessoriesrelatedtothemotormustbechosenexclusivelyfromtheMASTERcatalogueIftheproductisinstalledataheightoflessthan2.5mfromthefloor
orfromanothersupportsurface,themovingpartsmustbeprotectedwithacovertopreventaccidentalaccess.Inanycase,ensureaccessformaintenanceworkThepowercable
mustbepositionedinsuchawaythatitdoesnotcomeintocontactwithmovingpartsThepowercableoftheproductissuitableforindoorinstallationonly.Ifinstalledoutside,place
thecableinaprotectivetubeIfthereareseveralradioappliancesinthesamesystem,theymustnotbelessthan1,5mapartDonotinstalltheproductnearmetalsurfaces
Positionthebuttonswithinsightoftherollershutter/awningbutalongwayfromitsmovingparts.Positionthebuttonsmorethan1.5mfromthefloorThemotorsaredesignedfor
residentialuse;themaximumcontinuousoperatingtimeis4minutesDuringoperation,themotorbodybecomesveryhot,sobecarefulThemotorcontainsaself-resetting
thermalcut-out,whichstopsthemotorifitoverheats.Themotorreturnstonormaloperationwhenitstemperaturedropsbelowthesafetylimit(normallyafter5to10minutes)The
motormustbeinstalledsothatitcannotcomeintocontactwithliquidsandinanycaseinapositionprotectedfromatmosphericagentsTheantennacablecarrieslinevoltage.Donot
cuttheantennacableasthiswouldbedangerous.Iftheantennacableisdamaged,replacetheproductForyoursafety,donotworknearthewindingrollerwhilethemotoris
powered

●●

●

●

●●

●

●

●●

●

●

●

●●●

●

●●

●

●

●

www.mastermotion.eu
R

Whenmountingthemotor,makesuretocurvethepowercordinordertoreducetheriskofwaterinfiltration!
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