P4dKRITER

OTOMATIK KAPI SISTEMLERI

KRITER T40 MODEL RADARLI KAPI
TEKNiK SARTNAMESI

GENEL TANIM;

Aluminyum sase Ulzerinde yer alan motor, besleme Unitesi ve kontrol Gnitesi blogunun
kontroliindeki hareket triger kayisina baglanmis olan teker gruplarini hareketlendirerek teker
grubuna bagli kanatlarin tek eksende hareket etme prensibiyle ¢alisan ve kapilardir.

1. MEKANIZMANIN TEKNiK OZELLIKLERI;
1.1. 110mm yikseklikte 160mm derinlikte olmaldir.
1.2. DC motorlu ve sessiz ¢alisma 6zelligine sahip olmalidir.

1.3. Eneriji verildiginde calisma mesafelerini kendiliginden ayarlayabilir olmahdir.

1.4. Ayarlanan glindiiz ve gece aclk kalma siiresi 0-60 sn arasinda olmalidir.

1.5. Calisma gerilimi 165 -240 Vac 120W SMPS olmalidir.

1.6. Elektrik kesilmelerinde hareketli kanatlar el ile agilabilmelidir.

1.7. Sikisma Emniyeti Sistemine sahip olmalidir.

1.8. Cift kanat sistem i¢in tasima kapasitesi 100 + 100 kg. olmalidir.

1.9. Tek kanat sistem icin tasima kapasitesi 130 kg. olmalidir.

1.10. Kapinin agilma ve kapanma hizi ayri ayri ayarlanabilir olmalidir.

1.11. Kapinin kapanma-acilma hizlanma ve yavaslama ivmeleri ayri ayri ayarlanabilir olmalidir.

1.12. Kapinin kapanma-acilma hizlanma ve yavaslama bolgeleri ayri ayri ayarlanabilir olmalidir.

1.13. Kapi kapal pozisyonda iken motor sistemi kanatlara kapatma yoniinde baski uygulamalidir.
Bu baski orani ayarlanabilir olmalidir.

1.14. Butlin fonksiyonlar LCD ekran ile kolaylikla yapilabilmelidir.

1.15. Kapinin ac¢llmasi esnasinda rampali kalkma bolgesi ayarlanabilir olmalidir.

1.16. Rampada kalkmada uygulanan kuvvet ayarlanabilir olmalidir.

1.17. Mekanizmanin kismi acilma 6zelligi olmal ve bu mesafe dijital olarak fonksiyon anahtari
Uzerinden ayarlanabilmelidir.



1.18. Sistemin bir boy hareketi, frenleme hizi ve siddeti mekanik titremeyi ve olusabilecek
glriltileri en aza indirmesi icin optik enkoder ile kontrol edilmelidir.

1.19. Kapi mekanizmasinda frenleme fonksiyonu ayarlanabilir olmalidir. Frenleme istenilirse devre
disi birakilabilmeli, sadece kapanma, sadece ag¢ik durumda, hem acgik hem kapal kalma, tek
yonll calisma ve tam kilit durumu ayarlari olmalidir.

1.20. Kontrol Gnitesi aki sistemini ve voltajini otomatik olarak algilar ve yonetir.

1.21. Kapi airlock olarak tarif edilen etkilesimli (interlock) ¢alismaya uygun olmalidir (OPSIYONEL).

1.22. Kontrol Unitesi bitin fonksiyonlari RS485 haberlesme sistemi ile fonksiyon se¢me tus takimi
Uzerinden yapilabilmelidir.

1.23. Fonksiyon se¢me tus takimi Gizerinde dil secenegi olmalidir.

1.24. Kapi kilit secenegi fonksiyonu ayarlanabilir olmalidir.

1.25. Opsiyonel olarak makaradan kilitlemeli elektromekanik kilit sistemi bulunmali, istenilen
hallerde kullanilabilmelidir. Kanatlarin esnetilmesi ya da disli kayisin kesilmesi ile kapi
aciimamalidir.

1.26. LCD ekran lzerinden biitlin hata parametreleri gorilebilir olmalidir.

1.27. Calisma sicakhigi -15°C + 55 °C olmalidir.

1.28. Calisma sirasinda sistemin hizi tek kanat sistem icin 0,5m/sn ¢ift kanat i¢cin 0,7m/sn. olmalidir.

1.29. Frenleme mesafesi ayrica belirlenebilmeli, bu mesafe dijital olarak fonksiyon anahtari ile
ayarlanabilmelidir.

1.30. Carpma sonucu hareketli kapilarin raydan ¢ikmasini 6nleyecek Ug¢ tekerli tekerlek grubu
sistemine sahip olmalidir.

1.31. Her kanatta bulunan tekerleklerden dort tanesi alt raya, 2 tanesi Ust raya basmalidir.
Tekerlekler sessiz calismayi saglayan plastik esasli bir malzeme ile kaph olmaldir.

1.32. Kapinin hareketi, kapinin tst kismina yerlestirilmis olan ve hareketli kanatlarin tzerine asildigi
Ozel bir elektromekanik tahrik mekanizmasi vasitasiyla ve sessiz bir ¢calismayl temin edecek
sekilde olacaktir. Elektromekanik mekanizmaya besleme (nitesi, Dunker marka DC motor,
rediktor, avare disli, lastik disli kayis, ve kontrol karti dahil olacaktir.

1.33. Tekerleklerin ylrtdigu ray ana tasiyici profilden bagimsiz olmali ve sesi engellemek amaci ile
altinda lastik conta bulunmalidir.

1.34. Yan kapaklar estetik agisindan plastik olmalidir.

1.35. Kapi igten ve distan birer adet mikrodalga radar ile harekete gececektir. Radarlar dis hava
sartlarindan etkilenmeyecek; algilama mesafesi ayarlari kontrol edilerek degistirilebilir olacak;
hem canli hem de cansiz nesnelerin (bagaj, alis-veris arabalari, sedye ve tekerlekli sandalyeler,
vb.) hareketini algilayacak; kapinin onilinde hareketsiz duran kisileri ya da nesneleri
algilamayacaktir.



1.36. Sistem, her iki yonde radar, el ve diz butonu, uzaktan kumanda, gecis kontrol sistemi (access)
kontrol sistemleri, sifreli buton, yaklasim tesirli (proximity) kart ve tag ile calismaya uygun
olmalidir.

1.37. Tum kablolamalar 6zel jak ya da soketle yapiimalidir.

1.38. Sistem opsiyonel olarak kesintisiz gli¢c kaynagina baglanabilmelidir.

1.39. Mekanizma mikro denetleyici kontrolli olacaktir.

1.40. Bir veya iki cift aktif kizil6tesi fotosel sensérii olmali ve sensér 15cm ile 600 cm araliginda
algilama yapabiliyor olmalidir. Bu sensor kullanilamadigi durumlarda perde fotosel kullanilabilir
olmalidir. Perde fotosel acisi her yonden ayarlanabilir, tim gecis genisligini yukaridan asagiya
en fazla 3m’ den tarayabilir, en az Ug¢ sabit nesneyi hafizasina alarak bunlari daha sonra engel
olarak gorebilmelidir. (vazo, sehpa, kioks vb...)

1.41. Mikroislemcinin binyesinde kapinin genisligini, frenleme hizini, frenleme mesafesi ve
siddetini otomatik olarak oOlgen bir enkoder bulunmalidir. Bu ayarlar sonucunda mekanik
gerilmeler ve ses en az diizeye indirilmis olmalidir.

1.42. Merkezi yangin alarm —ihbar sistemi ve hirsiz alarm sistemine baglanabilmelidir.

1.43. Kartl gegis sistemleri ile uyumlu galisabilmelidir.

1.44. Birden fazla kapi seri olarak birbirine baglanip bolgeler halinde merkezi kontrol sisteminden
komut verilebilecek sekilde altyapisi olmalidir.

1.45. Acil durum giris ve ¢ikis ikazlari olmahdir.

1.46. Kapinin biitlin ayarlarn “self learning” kendi kendine 6grenme ile yapabilmelidir.

1.47. Mekanizmada hava perdesi takilabilmesi icin kapi durum cikislari olmalidir.

1.48. Kapinin tim ariza kodlari ayrica aciklanmis bir kilavuzda detayli olarak anlatiimalidir.



