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OSTRZEZENIA

Ropam Elektronik

Ze wzgledéw bezpieczeristwa urzgdzenie powinno byc instalowane tylko przez
wyk walifik owanych specjalistow.

Przed przystapieniem do montazu zapoznac sie z powyzszg instrukcja,
czynnosci pofgczeniowe nalezy wykonywac bez podifgczonego zasilania.

Nie wolno wigczac zasilania urzgdzenia bez podifgczonej anteny zewnetrznej
(uruchomienie urzgdzenia bez podigczonej anteny grozi uszk odzeniem uktadow
nadawczych telefonu i utratg gwarancji! ).

Nie wolno ingerowa¢ w konstruk cje badz przeprowadzac samodzielnych napraw.
Nalezy chroni¢ elektronike przed wytadowaniami elektrostatycznymi.

W celu spetnienia wymagan LVD i EMC nalezy przestrzegac zasad: zasilania,
zabudowy, ekranowania - odpowiednio do zastosowania.

Urzadzenie jest Zrodtem fal elektromagnetycznych, dlatego w specyficznych
konfiguracjach moze zaktécac inne urzgdzenia radiowe).

Firma Ropam elektronik nie ponosi odpowiedzialnos$ci za nieprawidfowe dziatanie
sieci GSM i skutk 6w ewentualnych problemdéw technicznych.

OZNAKOWANIE WEEE

Zuzytego sprzetu elektrycznego i lektronicznego nie wolno wyrzucac razem ze
zwyktymi domowymi dpadami. Wedtug dyrektywy WEEE (Dyrektywy 2002/96/EC)
obowigzujgcej w UE dla uzywanego sprzetu elektrycznego i elektronicznego
nalezy stosowac oddzielne sposoby utylizacji. W Polsce zgodnie z przepisami o
zuzytym sprzecie elektrycznym i elektronicznym zabronione jest umieszczanie
tgcznie z innymi odpadami zuzytego sprzetu oznakowanego symbolem
rzekreslonego kosza. Uzytkownik, ktéry zamierza sie pozbyc tego produktu, jest
obowigzany do oddania ww. do punktu zbierania zuzytego sprzetu. Punkty
zbierania prowadzone sg m.in. przez sprzedawcow hurtowych i detalicznych tego
sprzetu oraz gminne jednostki organizacyjne prowadzgce dziatalno$¢ w zakresie
odbierania odpadow.

Prawidtowa realizacja tych obowigzk 6w ma znaczenie zwmaszcza w przypadku,
gdy w zuzytym sprzecie znajdujg sie sktadniki niebezpieczne, ktére majg
negatywny wptyw na srodowisko i zdrowie ludzi.

Zasilacz centrali wspbtpracuje z akumulatorem 12V DC ofowiowo-k wasowym
suchym (SLA, VRL). Po okresie ek sploatacji nie nalezy go wyrzucac, lecz
zutylizowac w sposéb zgodny z obowigzujgcymi przepisami.(Dyrektywy Unii
Europejskiej 91/157/EEC i 93/86/EEC).
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Opis ogoiny. 5

1 Opis ogdiny.

Dziekujemy za wybor produktéw i rozwigzan firmy Ropam Elektronik. Mamy nadzieje, ze nasze
urzadzenia sprostajg Panstwa wymaganiom i bedg stuzyt niezawodnie przez dtugie lata. Firma
Ropam Elektronik ciggle unowoczes$nia swoje produkty i rozwigzania. Dzieki funkcji aktualizacji
produkty mogg by¢ wzbogacane o nowe funkcje i nadgza¢ za wymaganiami stawianymi
nowoczesnym systemom ochrony mienia i automatyki domowej. Zapraszamy do odwiedzania
naszej strony internetowej www.ropam.com.pl w celu uzyskania informacji o aktualnych wersjach.
W przypadku dodatkowych pytan prosimy o kontakt telefoniczny lub za pomocg poczty
elektroniczne;.

1.1  Wprowadzenie.

Sterownik radiowy serii RF-4 przeznaczony jest do systemoéw zdanego sterowania poprzez piloty
radiowe. Sterownik moze pracowac w dwdch trybach: praca jako sterownik systemowy na magistrali
RopamNet lub autonomiczny sterownik radiowy, W zestawie z systemem NeoGSM/NEO, RF-4
tworzy elastyczny system alarmowy sterowany pilotami radiowymi (4 kanaty z funkcjami: brak
funkcji, zat./wyt. czuwanie peine, zat./wyt. czuwanie nocne, zat. czuwanie petne, zat. czuwanie
nocne, wyt. czuwanie/alarm, panic gtosny),

1.2 Wiasciwosci.

Sterownik radiowy serii RF-4

- praca jako sterownik systemowy na magistrali RopamNET lub autonomiczny sterownik
radiowy,

-w zestawie z systemem NeoGSM/NEO sterownik RF-4 tworzy elastyczny system alarmowy
sterowany pilotami radiowymi (4 kanaty z funkcjami: brak

funkcji, zat./wyt. czuwanie petne, zat./wyt. czuwanie nocne, zat. czuwanie petne, zat. czuwanie
nocne, wyt. czuwanie/alarm, panic gtosny),

- odbiornik superheterodynowy 433,92 Mhz z petlg PLL,

- wysoka czutos¢ i selektywnosé¢, funkcja anty-jamming,

- zasieg do 200m lub 150m w terenie otwartym,

- antena panelowa, helikalna SMA (wysoka selektwynos¢),

- transmisja kodowana: nadajnik-odbiornik (kod zmienny),

- magistrala RopamNET (EIA-485) do integracji z systemami Ropam,

- cztery niezalezne kanaty radiolinii,

- 4 wyjscia: 2 x przekaznikowe R1,R2 (SPDT), 2xOC do integracji z dowolnymi systemami I/O,

- niezalezne tryby pracy wyjsc¢: bistabilne, monostabilne (1-255 s.), real (czas transmisiji pilota),

- mozliwos¢ sterowania wyjsciami poprzez SMS-y (w systemie NEO, 4 kanaty od NEOV2.1),

- mozliwos¢ potwierdzania sterowania kanatami poprzez SMS-y, z numerem pilota,

- nieulotna pamie¢ konfiguracji,

- konfiguracja i stan pracy zapisywane sg w pamieci EEPROM i przywracane w przypadku zaniku i
powrotu zasilania (stan wyjs¢, tryby i czasy pracy),

- wspotpraca z 61 nadajnikami,

- sygnalizacja niskiego napiecia baterii nadajnika,

- optyczna sygnalizacja pracy,

- zasilanie: 9V+30V/DC lub 8V+26V/AC (Il klasa izolaciji)

- wyjscie AUX 14Vdc/50mA do zasilania urzgdzen np. przekaznik 12Vdc, LED,

- RF-4 montaz w obudowach serii: O-R2, O-R3, O-R4, O-RH, wymiary: 70x70x20, antena helikalna
105x10, RG174:150 [mm]

- RF-4C obudowa natynkowa ABS biata, wymiary: 80x80x25 [mm], sygnalizacja optyczna na
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RF-4/RF-4C systemowy lub autonomiczny sterownik radiowy.

1.3

1.4

obudowie: 4 wyjscia, zasilanie/praca,

Przeznaczenie.

Sterowniki radiowe serii RF-4 dedykowane sg dla aplikacji:
- sterowanie radiowe systemem NeoGSM/NEO,

- modut dodatkowych 4 wyjs¢ w systemie NeoGSM/NEO (piloty i SMS-y),

- sterowanie radiowe urzgdzeniami automatyki domowej,
- sterowanie automatami do bram, szlabanéw.

Ostrzezenia.

e Ze wzgledow bezpieczenstwa urzgdzenie powinno by¢ instalowane tylko przez

wykwalifikowanych instalatoréw.

* Przed przystapieniem do montazu nalezy zapoznac sie ze zrozumieniem z powyzszg
instrukcjg, czynnosci pofaczeniowe nalezy wykonywac bez podfaczonego zasilania.

¢ Nie wolno ingerowa¢ w konstrukcje badz przeprowadzaé¢ samodzielnych napraw.

¢ Nalezy zachowa¢ mozliwe srodki ochrony antystatycznej w celu zabezpieczenia uktfadow

elektronicznych na PCB przed wytladowaniami elektrostatycznymi ESD.

¢ W celu spefnienia wymagan LVD i EMC nalezy przestrzegaé zasad: zasilania, zabudowy,

ekranowania - odpowiednio do zastosowania.

* Przed przystapieniem do instalacji nalezy upewni¢ sie, ze napiecie w obwodzie zasilajagcym

230V/AC jest odtgczone.

o Wszelkie prace serwisowe wewnatrz obudowy, rozdzielni nalezy wykonywac przy

odfaczonym zasilaniu 230V/AC

Opis sterownika.

Wersje sterownika radiowego.

Sterowniki radiowe wystepujg w wersjach:

Kod Opis
RF-4 Sterownik radiowy, 433MHz, superheterodyna, antena helikalna (na
obudowe), 4 kanaty, PCB do montazu w obudowie O-R3x, O-R4x, O-
RH, 5 x LED.
RF-4-2K Sterownik radiowy, 433MHz, superheterodyna, antena helikalna (na
obudowe), 4 kanaty, PCB do montazu w obudowie O-R3x, O-R4x, O-
RH, 5 x LED
-2K: w zestawi 2 piloty TR-4.
RF-4C Sterownik radiowy, 433MHz, superheterodyna, antena helikalna
(wbudowana), 4 kanaty, biata obudowa natynkowa 5 x LED na
obudowie.
RF-4C-2K Sterownik radiowy, 433MHz, superheterodyna, antena helikalna
(wbudowana), 4 kanaty, biata obudowa natynkowa 5 x LED na
obudowie, -2K:
w zestawi 2 piloty TR-4..

© 2014 Ropam Elektronik



Opis sterownika.

2.2 Budowai opis.

B

Widok sterownika radiowego RF-4C.
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RF-4/RF-4C systemowy lub autonomiczny sterownik radiowy.
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Widok PCB sterownika radiowego.

Element Opis, funkcja
12-24 AC/DC |wejscie zasilania DC: 9V+30 V/DC lub 8V+26V/AC (bez polaryzacji)
dla zasilania DC zalecane wykorzystanie jednego zacisku 12-24 AC/DC do
podtaczenia +V a 'mase' 0V nalezy podtaczyé do zacisku GND.
GND zacisk napiecia GND (0V) 'masa’ zasilania (GND-GND)
A, B ztacze magistrali systemowej EIA485 RopamNET, zasada tgczenia A-A, B-B
(GND-GND)
TAMPER ztacze mikroprzetacznika ochrony antysabotazowej styki NC (tylko wersje RF-
4C-x)
C1 NC1 NO1 wyjscie O1 sterownika typu przekaznikowe SPDT (2A/30Vdc max.), sterowane
poprzez kanat A pilotai komende SMS*,
C1- styk wspolny przekaznika kanatu 1
NC1- styk rozwierany przekaznika kanatu 1
NO1- styk zwierany przekaznika kanatu 1
C2 NC2 NO2 |wyjscie O2 sterownika typu przekaznikowe SPDT (2A/30Vdc max.), sterowane|
poprzez kanat B pilota i komende SMS*,
C2- styk wspolny przekaznika kanatu 2
NC2- styk rozwierany przekaznika kanatu 2
NO2- styk zwierany przekaznika kanatu 2
AUX wyjscie zasilania DC (14Vdc/50mA max.) w przypadku zasilania z napiecia

15V, przeznaczony do zasilenia przekaznika 12Vdc, diody LED

© 2014 Ropam Elektronik



Opis sterownika. 9

o3 wyjscie O3 sterownika typu OC (100mA/30Vdc max.), sterowane poprzez
kanat C pilota*,
stan nieaktywny: HiZ, stan aktywny L (GND)

04 wyjscie 04 sterownika typu OC (100mA/30Vdc max.), sterowane poprzez
kanat D pilota ,
stan nieaktywny: HiZ, stan aktywny L (GND)

FAIL wyjscie techniczne awarii sterownika (stan normalny L (GND), stan awarii HiZ ,
typ OC 100mA@30Vdc)

sygnalizacja awarii: staba bateria pilota, niskie napiecie zasilania uszkodzony
stabilizator napiecia,

JT JT zalozona wmm = rezystor terminujgcy witgczony w magistrale EIA-485,
(zworka) JT zdjeta — = rezystor terminujgcy odtgczony od magistrali EIA-485
PR przycisk programowania dla trybu autonomicznego
(przycisk)

AT-433-SMA |antena helikalna 433 MHz, 105x10, RG174:150 [mm], do montazu na
obudowie (tylko wersje RF-4-x)

DO1 dioda LED - zielona: sygnalizacja stanu wyjscia O1, wyjscie nieaktywny: nie
Swieci, wyiscie aktywne; swieci

DO2 dioda LED - zielona: sygnalizacja stanu wyjscia O2, wyjscie nieaktywny: nie
Swieci, wyiscie aktywne; swieci

DO3 dioda LED - zielona: sygnalizacja stanu wyjscia O3, wyjscie nieaktywny: nie
Swieci, wyiscie aktywne; swieci

DO4 dioda LED - zielona: sygnalizacja stanu wyjscia O4, wyjscie nieaktywny: nie
Swieci, wyiscie aktywne; swieci

FAIL** dioda LED - czerwona; sygnalizacja awarii, ilos¢ btyskéw w serii:

seria 1x co 1s = staba bateria pilota,
seria 2x co 1s = niskie napiecie zasilania
seria 3x co 1s= uszkodzony stabilizator napiecia,

STATUS** dioda LED - zielona sygnalizacja pacy sterownika:

praca systemowa na magistrali RopamNET

btyska co 0,5s = poprawna praca i komunikacja

seria co 1s = sygnalizacja Rx/Tx na magistrali RopamNET
paca autonomiczna (niezalezny sterownik radiowy)
Swieci = poprawna praca i zasilanie

* sterowanie SMS-ami dostepne tylko przyz pracy na magistrali RopamNET (NEO, NeoGSM,
Visumxxx),

** dla wersji RF-4C diody FAIL i STATUS sa sumowane na jednym $wiatlowodzie i suma daje kolor
pomaranczowy

3 Montaz i instalacja.

3.1 Wymagania podstawowe.

Sterownik radiowy powinien byé montowany w pomieszczeniach zamknietych, o normalnej
wilgotnosci powietrza (RH=90% maks. bez kondensacji) i temperaturze z zakresu -10°C do +55°C.
Przy wybieraniu miejsca montazu nalezy kierowac sie nastepujgcymi kryteriami:

- zasieg sterownika radiowego (ttumienie Scian pomieszczenia: drewno/gips- 0 5%-20%, cegta/
ceramika: o0 20%-50%, beton/zelbeton: o 50%-80%, metal/stal: 0 100%)

- montaz optymalnie centralnie wobec przewidywanego zasiegu (promienia) pracy pilotow,

- dostepnosc¢ sterownika dla oséb trzecich i prob sabotazu,

- zachowanie bezpiecznej odlegtosci od zrédet ewentualnych zakiécen (np. magistrale zasilania
230V/AC - budynkéw, nadajniki radiowe, itp.).

© 2014 Ropam Elektronik
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RF-4/RF-4C systemowy lub autonomiczny sterownik radiowy.

3.2

Podiaczenie magistrali RopamNET.

Okablowanie systemu powinno by¢ wykonane przy pomocy kabli staboprgdowych. Ponadto powinno
by¢ zgodnie z przepisami i normami w szczegdlno$ci dotyczy to: doboru typu i przekroju kabli,
odlegtosci od okablowania 230V/AC itd.

Magistrala systemowa EIA 485 powinna by¢ wykonana z uzyciem:

e UTP, STP, FTP tzw. skretka komputerowa,

e YTSKY (opcjonalnie) kable telekomunikacyjne (parowane),

Sygnaty i zasilanie panelu powinno by¢ prowadzone w jednym kablu. W przypadku uzycia kabli
ekranowanych, ekran nalezy podtaczy¢ punktowo do obwodu PE w obudowie centrali.

Pozostate potgczenia nalezy wykona¢ zgodnie z zaleceniami producenta urzadzenia a jezeli nie ma
takowych mozna wykorzystaé kable:

e YTDY, YTLZ

e UTP, STP, FTP,

e YTSKY,

¢ inne stabopragdowe, zgodne z przepisami i hormami.

1. Centrala NeoGSM + jedno urzgdzenie na magistrali.

NeoGSM TPR-xx
APT—zﬂ-:aro
JTRT % Q JTIRT % é
<m0+ <m0 +
%]%11%) 1% %) (%) (%1%

I&J

NeoGSM TPR-xx/RF-4/APx-Aero
A A
B B
GND GND
+KB +12V
JT= ON JT/Rt= ON

2. Centrala NeoGSM + dwa urzgdzenia na magistrali.

TPR-xx NeoGSM TPR-xx
RF-4 RF-4
APx-Aero APx-Aero
JTRT O = JTIRT N JTRT O =
- > == = - N
<m0 + <m0+ <mO +
olo|olo oo|o|o olo|o||
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Montaz i instalacja.

3.3

11

TPR-xx/RF-4/APx-Aero NeoGSM TPR-xx/RF-4/APx-Aero
A A A
B B B
GND GND GND
+12V +KB +12V
JT/Rt= ON JT= OFF JT/Rt= ON
3. Centrala NeoGSM + trzy urzadzenia na magistrali.
TPR-xx NeoGSM TPR-xx
RF-4 RF-4
APx-Aero APx-Aero
o] T og TR
<o O + <0 O +
ololela % olojoje
|

TPR-xx/RF-4/APx-Aero NeoGSM TPR-xx/RF-4/APx-Aero | TPR-xx/RF-4/APx-Aero
A A A A
B B B B
GND GND GND GND
+12V +KB +12V +12V
JT/Rt= ON JT= OFF JT/Rt= OFF JT/Rt= ON

4. Przekroje przewodéw magistrali RopamNET.

Zalecane minimalne przekroje dla kabla UTP 4x2x0,5mm (0,5mm - o zyly), przy podtgczeniu
jednego urzadzenia. Minimalne napiecie zasilania na zaciskach danego urzadzenia nie moze by¢
nizsze niz 8V/IDC (tj. przy minimalnym napieciu akumulatora 9,5V-10,0V spadek na przewodach

zasilajgcych nie moze by¢ wiekszy od 1,5V).

Sygnat do 150m. do 300m.
A
5 2x0,5 (1 para) 2x0,5 (1 para)
GND 1x0,5 2x0,5 (1 para)
+KB 1x0,5 2x0,5 (1 para)

Instalacja RF-4.

1. Zainstalowa¢ odpowiednig obudowe pod system (np. O-R4x, O-R3x) i wprowadzi¢ odpowiednie
okablowanie poprzez przepusty kablowe.
2. Zainstalowac¢ sterownik RF-4 we wnetrzy obudowy na kotkach dystansowych.

3. Zainstalowac¢ antene sterownika radiowego AT-433-SMA, kolejnos¢; przetozy¢ konektor SMA
przez otwér 6,7mm w obudowie O-Rx, natozy¢ podktadke i przykreci¢ nakretke, wkreci¢ antene AT-

433-SMA (tylko RF-4-xx).

4. Podtagczy¢ przewody zasilania do zaciskéw: 12-24 VAC/DC. W przypadku NEO/NeoGSM:
+KB -> 12-24 VAC/DC (dowolny zacisk)

GND -> GND

5. Podtaczy¢ przy wspotpracy z systemem NEO/NeoGSM magistrale RopamNET (3 -przewodowo):

A-A,
B-B,

© 2014 Ropam Elektronik
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3.4

GND-GND.
6. Podtaczy¢ (opcjonalnie) urzadzenia do wyj$¢ sterownika.
7. Podigczy¢ (opcjonalnie) obwdd ochrony antysabotazowej do zaciskow TAMPER (tylko RF-4C-
XX).
8. Uruchomi¢ system, zatgczy¢ zasilanie sterownika.
9. Oprogramowac sterownik, funkcje i piloty:
- przy pracy systemowej z poziomu centrrali i aplikacji Partner GSM,
- przy pracy autonomicznej za pomocg procedury i przycisku PR.
10. Wykonac testy funkcjonalne, sprawdzic¢ zasieg pilotow.
11. Po zakonczeniu instalacji, wykonaé szkolenie uzytkownika.

Uwagi:
Nalezy zachowaé mozliwe srodki ochrony antystatycznej w celu zabezpieczenia ukfadéw
elektronicznych na PCB przed wyladowaniami elektrostatycznymi ESD.

Instalacja RF-4C.

1. Zainstalowa¢ obudowe sterownika w odpowiednim miejscu i wprowadzi¢ odpowiednie okablowanie
poprzez przepusty kablowe.
2. Podtagczy¢ przewody zasilania do zaciskéw: 12-24 VAC/DC. W przypadku NEO/NeoGSM:
+KB -> 12-24 VAC/DC (dowolny zacisk)
GND -> GND

3. Podtaczy¢ przy wspotpracy z systemem NEO/NeoGSM magistrale RopamNET (3 -przewodowo):

A-A

B-B

GND-GND.

4. Podtagczy¢ (opcjonalnie) urzgdzenia do wyjs¢ sterownika.
5. Podtaczy¢ (opcjonalnie) obwodd ochrony antysabotazowej do zaciskéw TAMPER (tylko RF-4C-
XX).
6. Uruchomi¢ system, zatgczy¢ zasilanie sterownika.
7. Oprogramowac sterownik, funkcje i piloty:
- przy pracy systemowej z poziomu centrrali i aplikacji Partner GSM,
- przy pracy autonomicznej za pomocg procedury i przycisku PR.
8. Wykona¢ testy funkcjonalne, sprawdzi¢ zasieg pilotow.
9. Po zakonczeniu instalacji, wykona¢ szkolenie uzytkownika.

Uwagi:
Nalezy zachowaé mozliwe srodki ochrony antystatycznej w celu zabezpieczenia ukfadéw
elektronicznych na PCB przed wyladowaniami elektrostatycznymi ESD.

Konfiguracja.

Konfiguracja: Partner GSM.

Sterownik RF-4 przy pracy systemowej na magistrali RopamNET konfiguruje sie z poziomu centrali
alarmowej NEO.

Wymagania:

- NEO w wersiji od V2.0,

- program Partner GSM w wersji dedykowanej dla danej wersiji centrali.
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Partner GSM: RF-4.
Program Partner GSM zaktadka; RF-4 sterownik radiowy.

F | Ikl
7| Partner GSM v4.2 ROPAM elektronik IR [E=EER™ 5

a | w [~ Zewnetrznege modem GSMIGPRS wﬂﬁb
" . i bcEro e fic

mmm | [ Karta SIH nie wymaga PIl rmemcpeau alP_on comiz  ~|

MNumery | Wejscia | Wyjscia Opcje Online ]RF-atsterownik Zdarzenia Uaktualnienie

Plik Modut Jezyk Pomoc

Konfiguracja kanatow (pilotow)
Przycisk (A}

Funkcja |zaL czuwarie petne LJ SMS zat ™ Dodaj numer pilota
SMS wyt. —
Przycisk (B}

Funkcja |wy{_czuwamg_.’a|grm lJ SMS zat. ™ Dodaj numer pilota
| SMS wyt.
Przycisk (C}

Funkcja |zaL R — LJ SMS zat ™ Dodaj numer pilota
SMS wyt. =

SMS zat ™ Daodaj numer pilota
SMS wyt.

Pozostate

WyElj SMS do:  SMS staba bateria pilota Pakaezony =
] RF-4 programowanie | [\ Ll
F g [~ Dodaj numer pilota 5y

4 Uzas

? g Nr.pilota

i~ 7 B ateria

8 o =

|| Sprzet: Neo

Konfiguracja kanatow (pilotow).

- Przycisk (A)/(B)/(C)/(D): nalezy wybra¢ akcje w systemie dla poszczegdlnego kanatu. Opcje: brak
funkcji, zal./wyl. czuwanie petne, zat./wyl. czuwanie nocne, zal. czuwanie petne, zaf.
czuwanie nocne, wyt. czuwanie/alarm, panic gtosny.

- SMS zal./SMS wyt.; nalezy wprowadzi¢ tres¢ wiadomosci dla poszczegdlnego zdarzenia np. dla
zatl./wyt. czuwanie petne mozna wprowadzi¢ SMS zat./SMS wyt. a dla zaf. czuwanie petne
mozna wprowadzi¢: SMS zat. itp.

- Dodaj numer pilota: zaznaczenie funkcji dodaje do tresci SMS-a numer pilota, ktéry wygenerowat
zdarzenie.

- Wyslij SM S-a do: matryca pozwala na okreslenie numeréw tel. do ktérych zostang wysatne
wiadomosci SMS.

- Status RF-4. w czasie potgczenia z centralg alarmowa w trybie programowania dostepny jest
podglad stanu: status potgczenia, wersja HV (hardware version), wersja SV (software version),
napiecie zasilania Uzas, nr pilota (w czasie nadawania), stan baterii pilota, stan wyjs¢ O1-O4.

- RF-4 programowanie: wejscie w tryb programowania sterowanika radiowego (w czasie potgczenia
z centralg alarmowa pooprzez RopamNET).
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- _ 5
19 Partner GSM v4.2 ROPAM slektronic RN [EEREEE ™5

Plilk Modut Jezyk Pomoc

n w [~ Zewnetrznego modem GSMIGPRS Wﬂb
- i b€ e s K

PiNKatySM ™ Karta SiM nie wymaga PIN [~ Autodetekcia COM ;_,‘lli;ipn comtz |

Mumery | Wejscia | Wyjscia | Opcje | Online ]RF~4stercwnik Zdarzenia Uaktualnienie

|-

~Piloty. ustawienia dla Rf_:-d

Piloty | Ustawienia wyjs¢ RF-4
Dodaj nowego pilota przez 10s ] Tryb pracy wyjécia  Czas dziafania [s]
= 10 =
Uswi ot ‘ 1= 1. (A) |Monostabilne
2. (B) |Bistabilne - 1 1%
Usun wszystkie piloty ] 3.(C) Real i~ [1_3[
4 (D} |Wwtaczone x 1 %

Zapisz konfiguracje do RF4

Pozostate

WySlij SMS do:  SMS staba bateria pilota ) Potaezony ~ | o
(il Zakoncz prog. RF-4 Hy [ I-'

I~ Dodaj numer pilota Sy

5

Uzas

Nr.pilota

E ateria

o1

7171717171
[== RN W L R SR

Sprzet: Neo

b

Piloty;

- Dodaj nowego pilota przez 10s. : funkcja generuje okno 10s. do programowania nowych pilotow
w systemie, nalezy nacisng¢ dowolny przycisk nowego pilota, kéry znajduje sie w zasiegu RF-4.
Pilot zostanie wpsiany w pamieciu na najnizszym wolnym numerze. Po zakonczeniu czasu okna
programowania mozna sprawdzic numer pilota w zaktadce Status RF-4.

- Usun pilota nr : funkcja usuwa z pamieci pilota o wskazanym numerze.

- Usun wszystkie piloty : funkcja usuwa z pamieci wszystkie piloty.

Ustawienia wyj$¢ RF-4:

- Typ pracy wyjscia/ Czas dziatania [s]: opcja pozwla na wybor typu pracy wyjscia od danych
kanatéw w zaprogramowanych pilotach:

Monostabilne: wyjscie uaktywni sie po aktywacji kanatu na czas dziatania [1-255 s.].
Bistabilne: wyjscie uaktywni sie po aktywacji kanatu i pozostanie aktywne do czasu kolejnej
aktywaciji (krok po kroku ON-OFF-ON..)

Real: wyjscie uaktywni sie po aktywacji kanatu i pozostanie tak dlugo aktywne jak trwa nadawanie
(wcisniecie danego przycisku pilota).

Wytaczone: wyjscie nie bedzie zmienialo stanu od aktywacji danego kanatu w pilocie np.
wykorzystwywana jest tylko magistrala RopamNET.

Zapisz konfiguracje RF-4: zapisanie ustawien do pamieci RF-4.

Zakoncz prog. RF-4: zakonczenie trybu programowania RF-4 i powrét do konfiguracji RF-4 w
systemie.
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4.2

421

422

Konfiguracja: praca autonomiczna.

Sterownik radiowy przy pracy autonomicznej konfiguruje sie poprzez procedure programowg z
uzyciem przycisku PROGRAM (PR).

e zielona dioda STATUS sygnalizuje aktualny program,

e czerwona dioda FAIL sygnalizuje aktualny parametr,

Procedura programowania skfada sie z gtéwnej peli programu i 10 podprograméw.

W procedurze programowania rozrézniamy operacje z uzyciem przycisku PR :

e Wejscie do trybu programowania pilotéw, okno czasowe 10s :

- nacisniecie przycisk ( w trybie normalnym) PROGRAM (PR) dtuzej niz 0.5s i krocej niz 3s.

e Wejscie do trybu programowania, zapamieanie parametru :

- nacisniecie przycisku ( w trybie normalnym) PROGRAM (PR) dtuzj niz 3s .

e Zmiana podprogramu (w procedurze gtéwnej) lub parametru (w podprogramie):

- nacisnieie przycisk PROGRAM (PR) dtuzj niz 0.5s i krécej niz 3s (numer podprogramu wskazuje
dioda zielona STATUS, parametr wskazuje dioda czerwona FAIL).

e Zapamietanie parametru i wyjscie z podprogramu:

- wcisnij przycisk PROGRAM dtuzj niz 3s,

- stan bezczynnosi 15 s powoduje wyjscie z podprogramu z zapisem aktualnego parametru (szybkie
mruganie diody zielonej i czerwonej ).

Programowanie pilotow.

W trybie normalnej pracy sterownika (autonomicznej):

1. Wcisnij przycisk PR na 0,5s (<0,5s PR<3s) aby uruchomi¢ okno czasowe 10s do
programowania pilotéw (nadajnikow).

2. Sterownik potwierdzi wejscie do trybu: 1 seria 10x (STATUS+FAIL) 1x (STATUS+FAIL).
3. Sterownik sygnalizuje stan w programowaniu: ciagte serie 10x STATUS.

3. Wcisnij dowolny przycisk nowego pilota: potwierdzenie 3 serie 10x FAIL nastepnie
wcidnij dowolny przycisk kolejnego pilota: potwierdzenie 3 serie 10x FAIL, itd.

4 Po uptywie 10s bezczynnosci, sterownik automatycznie zakonczy program i potwierdzi
zakonczenie: seria 10x (STATUS+FAIL) 1x (STATUS+FAIL).

Uwagi:

Maksymalna ilo$¢ nadajnikow (pilotow) = 61, kolejne piloty s3 programowane na pierwszej
wolnej pozycji pamieci sterownika.

Podprogram 1: kasowanie pilotow.

W trybie normalnej pracy sterownika (autonomicznej):

1. Wcisnij przycisk PR na czas 3s aby uruchomic¢ tryb programowania.

Jezeli sterownik jest juz w trybie programowania, petla gtéwna nalezy przejs¢ do pkt. 3.

2. Sterownik potwierdzi wejscie do trybu programowania: 1 seria 10x (STATUS+FAIL) 1x
(STATUS+FAIL).

3. Sterownik wskazuje pierwszy (1) podprogram w petli gtéwnej: seria 1x STATUS (jezeli jest
inaczej naciskaj krotko przycisk PR 0,5s aby uzyska¢ dany podprogram).

4. Wcisnij przycisk PR na czas 3s aby uruchomi¢ podprogram: potwierdzenie 1 seria 10x
(STATUS+FAIL) 1x (STATUS+FAIL).

5. Sterownik potwierdzi skasowanie z pamieci pilotow: potwierdzenie 3 serie 10x FAIL.

6. Sterownik potwierdzi wyjscie z podprogramu: 1 seria 10x (STATUS+FAIL) 1x (STATUS+FAIL) do
petli gldwne;j.

7. Przejdz do podprogramu 10 i zakoncz programowanie lub poczekaj 30s. Po uptywie 30s
sterownik automatycznie zakonczy program i potwierdzi zakohczenie: 1 seria 10x (STATUS+FAIL)
1x (STATUS+FAIL).
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4.2.3 Podprogram 2: tryb dzialania kanat 1.

W trybie normalnej pracy sterownika (autonomicznej):

1. Wcisnij przycisk PR na czas 3s aby uruchomic¢ tryb programowania.

Jezeli sterownik jest juz w trybie programowania, petla gtéwna nalezy przejs¢ do pkt. 4.

2. Sterownik potwierdzi wejscie do trybu programowania ; 1 seria 10x (STATUS+FAIL), 1x
(STATUSH+FAIL).

3. Sterownik wskazuje aktualny podprogram w petli gtéwnej: seria 1x STATUS.

4. Naciskaj przycisk PR na 0,5s aby sterownik wskazat drugi (2) podprogram: seria 2x STATUS
(jezeli jest inaczej naciskaj krétko przycisk PR 0,5s aby uzyska¢ dany podprogram).

5. Wcisnij przycisk PR na czas 3s aby uruchomi¢ podprogram: potwierdzenie 1 seria 10x
(STATUSH+FAIL), 1x (STATUS+FAIL).

6. Sterownik po wejsciu do podprogramu wskazuje aktualny parametr , patrz dioda FAIL.

Zmiana nastepuje poprzez nacisniecie przycisku PR na 0,5s w petli:

-> przekaznik WYLACZONY (czerwona dioda FAIL: x1 co ok. 1 sekunde),

-> przekaznik w trybie MONOSTABILNYM (czerwona dioda FAIL: x2 co ok. 1 sekunde),
-> przekaznik w trybie BISTABILNYM (czerwona dioda FAIL: x3 co ok 1 sekunde),

-> przekaznik w trybie REAL (czerwona dioda FAIL: x4 co ok 1 sekunde),

7. Nacisnij przycisk PR na 3s aby zatwierdzi¢ parametr. Sterownik potwierdzi wyjscie z
podprogramu i zatwierdzenie zmian: 1 seria 10x (STATUS+FAIL), 1x (STATUS+FAIL). Stan
bezczynnosci 15s. spowoduje wyjscie z podprogramu bez zmiany aktualnego parametru
do petli gtéwnej.

8. Przejdz do podprogramu 10 i zakoncz programowanie lub poczekaj 30s. Po uptywie 30s
sterownik automatycznie zakonczy programowanie i potwierdzi zakonczenie: 1 seria 10x
(STATUS+FAIL) 1x (STATUS+FAIL).

424 Podprogram 3: tryb dziatania kanat 2.

Programowanie analogiczne jak dla kanatu 1 ze zmiang w pkt. 4.
Wcisnij przycisk PR na 0,5s aby sterownik wskazat trzeci (3) podprogram: seria 3x STATUS
(jezeli jest inaczej naciskaj krétko przycisk PR 0,5s aby uzyska¢ dany podprogram).

42,5 Podprogram 4: tryb dziatania kanat 3.

Programowanie analogiczne jak dla kanatu 1 ze zmiang w pkt. 4.
Wcisnij przycisk PR na 0,5s aby sterownik wskazat czwarty (4) podprogram: seria 4x STATUS
(jezeli jest inaczej naciskaj krétko przycisk PR 0,5s aby uzyskaé dany podprogram).

42.6 Podprogram 5: tryb dziatania kanat 4.

Programowanie analogiczne jak dla kanatu 1 ze zmiang w pkt. 4.
Wcisnij przycisk PR na 0,5s aby sterownik wskazat piaty (5) podprogram: seria 5x STATUS
(jezeli jest inaczej naciskaj krétko przycisk PR 0,5s aby uzyskaé dany podprogram).

42.7 Podprogram 6: czas MONO kanat 1.

Jezeli dla kanatu 1 wybrano tryb pracy MONOSTABILNY to nalezy w tym podprogramie
ustawi¢ czas dziatania.

W trybie normalnej pracy sterownika (autonomicznej):

1. Wcisnij przycisk PR na czas 3s aby uruchomic¢ tryb programowania.

Jezeli sterownik jest juz w trybie programowania, petla gtéwna nalezy przejs¢ do pkt. 4.
2. Sterownik potwierdzi wejscie do trybu programowania ; 1 seria 10x (STATUS+FAIL), 1x
(STATUSH+FAIL).
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4210

4211

3. Sterownik wskazuje aktualny podprogram w petli gtdwnej: seria 1x STATUS.

4. Naciskaj przycisk PR na 0,5s aby sterownik wskazat szésty (6) podprogram: seria 6x STATUS
(jezeli jest inaczej naciskaj krétko przycisk PR 0,5s aby uzyskaé dany podprogram).

5. Wcisnij przycisk PR na czas 3s aby uruchomi¢ podprogram: potwierdzenie 1 seria 10x
(STATUS+FAIL), 1x (STATUS+FAIL).

6. Sygnalizacja: btyska FAIL, STAUS mruga 6x.

7. Wcisnij przycisk PR na 0,5s aby uruchomi¢ START odliczania czasu: potwierdzenie swieci FAIL.
Stan bezczynnos$ci bez nacisniecia START czasu spowoduje wyjscie bez zmiany aktualnego
parametru i wyjscie do petli gtdwnej.

8. Po odliczeniu wymaganego czasu wcisnij przycisk PR na 0,5s aby zatrzymaé¢ STOP odliczania
czasu: potwierdzenie gadnie FAIL.

W celu ustawienia maksymalnego czasu 255s. nalezy poczeka¢ na odliczenie tego czas wtedy
procedura wykona automatyczny STOP odliczania czasu.

10. Wykonanie polecenia STOP: potwierdzenie 1 seria 10x (STATUS+FAIL), 1x (STATUS+FAIL) i
wyjscie do petli gléwne;.

11. Przejdz do podprogramu 10 i zakoncz programowanie lub poczekaj 30s. Po uptywie 30s
sterownik automatycznie zakonczy programowanie i potwierdzi zakonczenie: 1 seria 10x
(STATUS+FAIL) 1x (STATUS+FAIL).

Podprogram 7: czas MONO kanat 2.

Jezeli dla kanatu 2 wybrano tryb pracy MONOSTABILNY to nalezy w tym podprogramie ustawi¢
czas dziatania.

Programowanie analogiczne jak dla kanatu 1 ze zmiang w pkt. 4.

Wcisnij przycisk PR na 0,5s aby sterownik wskazat siodmy (7) podprogram: seria 7x STATUS
(jezeli jest inaczej naciskaj krétko przycisk PR 0,5s aby uzyskaé dany podprogram).

Podprogram 8: czas MONO kanat 3.

Jezeli dla kanatu 2 wybrano tryb pracy MONOSTABILNY to nalezy w tym podprogramie ustawi¢
czas dziatania.

Programowanie analogiczne jak dla kanatu 1 ze zmiang w pkt. 4.

Wcisnij przycisk PR na 0,5s aby sterownik wskazat 6smy (8) podprogram: seria 8x STATUS
(jezeli jest inaczej naciskaj krétko przycisk PR 0,5s aby uzyska¢ dany podprogram).

Podprogram 9: czas MONO kanat 4.

Jezeli dla kanatu 2 wybrano tryb pracy MONOSTABILNY to nalezy w tym podprogramie ustawi¢
czas dziatania.

Programowanie analogiczne jak dla kanatu 1 ze zmiang w pkt. 4.

Wcisnij przycisk PR na 0,5s aby sterownik wskazat dziewiaty (9) podprogram: seria 9x STATUS
(jezeli jest inaczej naciskaj krétko przycisk PR 0,5s aby uzyskaé dany podprogram).

Podprogram 10: zakonczenie programowania.

W trybie normalnej pracy sterownika (autonomicznej):

1. Wcisnij przycisk PR na czas 3s aby uruchomi¢ tryb programowania.

Jezeli sterownik jest juz w trybie programowania, petla gtéwna nalezy przejs¢ do pkt. 4.

2. Sterownik potwierdzi wejscie do trybu programowania ; 1 seria 10x (STATUS+FAIL), 1x
(STATUS+FAIL).

3. Sterownik wskazuje aktualny podprogram w petli gtéwnej: seria 1x STATUS.

4. Naciskaj przycisk PR na 0,5s aby sterownik wskazat dziesigty (10) podprogram: seria 10x
STATUS (jezeli jest inaczej naciskaj krétko przycisk PR 0,5s aby uzyskaé dany podprogram).
5. Wcisnij przycisk PR na czas 3s aby uruchomi¢ podprogram: potwierdzenie 1 seria 10x
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(STATUS+FAIL), 1x (STATUS+FAIL). Sterownik wyjsdzie z trybu programowania.
Stan bezczynno$ni w petli gtéwnej 30s= sterownik automatycznie zakohczy programowanie i
potwierdzi zakoriczenie: 1 seria 10x (STATUS+FAIL) 1x (STATUS+FAIL).

Obstuga systemu: piloty radiowe.

Jezeli w systemie zainstalowano jest sterownik radiowy RF-4 , dostepne jest zdalne sterowanie
czuwaniem systemu poprzez piloty radiowe. Dodatkowo mozliwe jest skonfigurowanie wezwania
pomocy tzw. PANIC.

ABCD
Funkcja systemowa Sterowanie wyjsciem dla kanatu.
A B C D
- brak funkcji 0) 02 03 04
- zat./wyt. czuwanie petne +
- zat./wyt. czuwanie nocne O1 02 03 04
- zatgczenie czuwanie petne o1 02 03 04
- zalgczenie czuwanie nocne
- wytgczenie czuwanie/alarm , O1 02 03 04
- panic gtosny

Mozliwe jest skonfigurowanie (serwis) potwierdzania akustycznego zatgczania czuwania na danym
wyjsciu centrali, wtedy sygnalizator, dioda LED zasygnalizuje:

- wlgczenie czuwania 1 sygnatem (1x 0,5s.),

- wylgczenie czuwania 2 sygnatami (2x 0,5s.),

- wlgczenie czuwania przy naruszonych wejsciach (czujkach) 5 sygnatéw (5x 0,5s.),

- wlaczenie czuwania przy sabotazu systemu (czujkach) 10 sygnatéw (10x 0,5s.),

- informacja o zdalnym zatagczeniu czuwania moze byé przesytana poprzez wiadomosci SMS do
wybranych numeréw telefonu.

Skasowanie alarmu moze takze kasowaé¢ ewentualng akcje powiadamiania; SMS,
SMS+VOICE, VOICE (serwis).

Konserwacja systemu.

Urzagdzenie nie wymaga szczegdlnych zabiegéw konserwacyjnych. Podczas okresowych
przegladéw technicznych nalezy kontrolowa¢ stan ztgcz Srubowych, stan zasilania awaryjnego,
oczyscic PCB sprezonym powietrzem. System nalezy okresowo testowa¢ pod wzgledem
prawidtowego dziatania i komunikacji.
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Parametry techniczne.

Parametr

Wartosé

Napiecie zasilania

U= 9v+30VDC
U= 8V+24VAC min/max (zgodne z Il klasg izolacji)

Pobér pradu

~ 30mA @12vDC
(bez wyijs¢ (Io), przekaznikdw (IR=20mA)

Czestotliwos¢ pracy sterownika
radiowego

433,05 + 434,79MHz, odbiornik superheterodynowy z petlg
PLL

Piloty, nadajniki

TR-4 maks. 61
(wytacznie ID: Ropam Elektronik)

Wyjscia 01, 02

2A@30VDC/AC maks.
typ: przekaznikowe, bezpotencjatowe, SPDT (C/NO/NC)

Wyijécia 03, 04

100mA @30VDC maks. typ: OC otwarty kolektor
(brak zabezpieczenia przeciwzwarciowego)

Tryby pracy O1-O4

WYLACZONE (tylko fukcje cyfrowe magistrala RopamNET)
MONOSTABILNY: 1s-255s
BISTABILNYM: OFF-ON-OFF...

REAL: czas nadawania pilota

Wyjscie AUX

14VDC/50mA maks. @ Uz> 15VDC lub 12VAC

Wyjscie FAIL

100mA @30VDC maks. typ: OC otwarty kolektor
(brak zabezpieczenia przeciwzwarciowego)

Wyjscie TAMPER

100mA @30VDC maks. typ: bezpotencjatowy styk (NC)
(brak zabezpieczenia przeciwzwarciowego)

Komunikacja systemowa

EIA-485 — magistrala systemowa protokét RopamNET

Programowanie

- z poziomu centrali alarmowej - praca systemowa,
- programowanie lokalne — praca jako autonomiczny
sterownik.

- nieulotna pamie¢ konfiguracji, konfiguracja i stan pracy
zapisywane sg w pamieci EEPROM i przywracane w
przypadku zaniku i powrotu zasilania (stan wyjs¢ B, tryby i
czasy pracy kanaléw),

Montaz RF-4-x

w obudowach serii: 0-R2, O-R3, O-R4, O-RH, koki montazowe
X 2z taSmg montazowa

Montaz RF-4C-x

obudowa natynkowa, kotki montazowe x 2

Warunki pracy

klasa srodowiskowa: Il temp. :-10°C...+55°C
RH: 20%...90%, bez kondensacji

Zlgcza

AWG:24-18,

Wymiary, waga: RF-4-x

70x70x20 (WxHxD,mm), PCB, antena modemowa 105x10,
RG174:150 [mm], ~55¢g

Wymiary, waga: RF-4C-x

80x80x25 (WxHxD,mm),, antena wbudowana na PCB
obudowa natynkowa ABS biata z sygnalizacjg optyczna,
~77g

Wymiary, waga: TR-4

38x55x13 (WxHxD,mm), ~35g
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