Sterowniki Radiowe NW1 i NW2 kompatybilne z ALLDUCKS

najmniejsze sterowniki na rynku o niespotykanych mozliwosciach, 12-24V AC/DC,
Proxima jest niezaleznym producentem automatyki bramowej. Nazwy innych producentéw zostaty uzyte wytacznie w celu wyjasnienia

przeznaczenia produktu Proxima.

NWwi1
1 kanat - 30 pilotow

/\

NW2
2 kanaty - 24 pilotow

37x41x15 mm
otwor 4/8 mm

antena 434MHz - opcja

Najwazniejsze zalety:
© mniejszy niz oryginalny,
jeden (NW1) lub dwa kanaty przekaznikowe (NW2) + buzer,
© 30 pilotow (NW1), 24 pilotow (NW2) piloty AllDucks, Ducati
Home Automation + (opcja konfigurowana) dowolne piloty
z uktadem HCS pracujace w pasmie 433.92MHz - analizo-
wana jest czg$¢ stata transmisji (28bitow - ponad 250min
kombinacji),
@ kasowanie pilota bez jego obecnosci,
© dwa tryby pracy:
- bistabilny,
- monostabilny 1-999s, z rozdzielczoscig 1s,
© odbiornik superheterodynowy,
3 zarejestrowanym pilotem mozna akustycznie zdalnie odczy-
ta¢ jego pozycje w sterowniku,
5 zasilanie 12-24V AC/DC (napigcie state lub zmienne),
5 akustyczne potwierdzanie sygnatu pilota - inaczej dla pilota
AllDucks i inaczej dla pilota z HCSem, inaczej dla kanatu nr 1
i nr 2 - tylko model NW2,
© po wiaczeniu zasilania sterownik podaje buzerem pojem-
no$¢ pamieci pilotow (30_NW1, 24_NW2),
© otwor montazowy - skuteczny montaz jednym wkretem na-
wet na powierzchni kulistej lub opaskg zaciskowa,

Sterownik obstuguje oryginalne piloty
AllDucks, Ducati Home Automation,

Sterownik obstuguje statokodowo:

piloty z uktadem HCS firmy Microchip i czestotliwosci
433,92MHz, np: Gorke, Elmes, Satel, CAMESpace, DTM, Nala-
zek, NiceSmilo, BFT-Mitto, Tytan, SEO, Beninca TO.GO i T.WK,
FAAC FIX, FAAC RC, Wisniowski, Inel, Solo, Tousek, Key i wiele,
wiele, innych,

1. Dziatanie sterownika

1.1. Naci$niecie zarejestrowanego przycisku (lub dowolnej zare-

jestrowanej kombinacji przyciskéw - tylko piloty HCS) pilota wia-

cza/zmienia stan kanatu/kanatoéw. Kazdy kanat moze pracowac

w jednym z dwoch trybow:

- tryb bistabilny - po naciénieciu pilota przekaznik zmienia stan,

- monostabilny - po nacisnieciu pilota przekaznik pozostaje
wiaczony przez zaprogramowany czas 1-999s, nacisnigcie
przycisku pilota, gdy przekaznik jest wiaczony, wytacza go,

1.2. Wiaczenie przekaznika dla trybu bistabilnego, monosta-

bilnego oraz dodatkowo wytaczenie przekaznika dla trybu bista-

bilnego jest potwierdzane buzerem w sterowniku.

Uzycie pilota AllDucks sterujgcego kanatem nr 1 jest sygnali-

zowane jednym sygnatem buzera, a pilota nie AllDucks jednym

podwajnym sygnatem buzera.

Uzycie pilota AllDucks sterujacego kanatem nr 2 (tylko NW2)

jest sygnalizowane dwoma sygnatami buzera, a pilota nie All-

Ducks dwoma podwojnymi sygnatami buzera.

2. Trzy- i dwucyfrowe informacje akustyczne
2.1. Informacja trzycyfrowa. Informacje stanowig trzy
grupy sygnatow buzera sterownika rozdzielone krotkg przerwa.
Nalezy liczy¢ sygnaty buzera w pierwszej, drugiej i trzeciej gru-
pie. llos¢ sygnatow w pierwszej grupie to pierwsza cyfra (setki),
ilos¢ sygnatow w drugiej grupie to druga cyfra (dziesigtki), a ilo$¢
sygnatow w grupie trzeciej to trzecia cyfra (jednostki). Zero sy-
gnalizowane jest pojedynczym przedtuzonym sygnatem.



Np: dwa krotkie, dtugi, a potem pig¢ krotkich sygnatow buzera
oznacza liczbe 205.

Dla sterownikow, liczba 205 oznacza czas monostabilny kanatu
/kanatéw 205s. Mozliwe czasy monostabilne kanatéw: 001- 999.
2.2. Informacja dwucyfrowa. Informacje stanowig dwie
grupy sygnatow buzera sterownika rozdzielone krotka przerwa.
Nalezy liczy¢ sygnaty buzera w pierwszej i drugiej grupie. llo$¢
sygnatow w pierwszej grupie to pierwsza cyfra (dziesiatki), a ilos¢
sygnatéw w drugiej grupie to druga cyfra (jednostki). Zero sygna-
lizowane jest pojedynczym przedtuzonym sygnatem.

Np: jeden krotki sygnat, a potem dtugi oznacza liczbe 10.

Dla sterownika w zalezno$ci od sytuaciiliczba 20 oznacza: pilota
zarejestrowanego na pozycji 20 lub 20 zarejestrowanych pilotow.
Mozliwe pozycje pilotow w sterowniku: 01-30, 1-25. Mozliwa licz-
ba zarejestrowanych pilotéw w sterowniku: 00-30, 00-24.

3. Wprowadzanie liczby do sterownika
3.1. Wprowadzanie liczby trzycyfrowej

Przyktad: wprowadzenie liczby 302.

Nacisna¢ krotko trzy razy przycisk na sterowniku (pierwsza cyfra 3).
Poczeka¢, buzer krotko zasygnalizuje akceptacje pierwszej cyfry.
Nacisna¢ i przytrzyma¢ przycisk na sterowniku, az do momentu
krotkiego sygnatu buzera, a nastgpnie zwolnic przycisk. Zostata
wprowadzona druga cyfra pozyciji pilota - zero.

Nacisna¢ krotko dwa razy przycisk na sterowniku - trzecia cyfra 2.
Dla sterownikow wprowadzona liczba 302 oznacza chec usta-
wienia czasu monostabilnego dowolnego z kanatéw na 302s.
Mozliwe liczby 001- 999.

3.2. Wprowadzanie liczby dwucyfrowej.

Przyktad: wprowadzenie liczby 20.

Nacisna¢ krotko dwa razy przycisk na sterowniku (pierwsza cyfra
2). Poczekac, buzer krotko zasygnalizuje akceptacje pierwszej
cyfry pozyciji pilota.

Nacisna¢ i przytrzyma¢ przycisk na sterowniku, az do momentu
krotkiego sygnatu buzera, a nastgpnie zwolnic przycisk. Zostata
wprowadzona druga cyfra pozyciji pilota - zero.

Dla sterownikéw wprowadzona liczba 20 oznacza che¢ skaso-
wania pilota zarejestrowanego na pozycji 20. Mozliwe wprowa-
dzane liczby 01-30, 01-25.

4. Rejestrowanie pilotow, kasowanie pilota
W stanie normalnej pracy krotko nacisna¢ przycisk na sterow-
niku. Potwierdzeniem jest jeden krotki sygnat buzera. Od tego
momentu sterownik czeka 5s na rejestracje pilota w kanale nr 1
- punkt 4.1.

Ponowne (drugie) krotkie naciéniecie przycisku na sterowniku
potwierdzane jest:

dla modelu - NW2 dwoma sygnatami buzera i od tego mo-
mentu sterownik czeka 5s na rejestracje pilota w kanale nr 2
- punkt 4.1.

dla modelu - NW1 trzema sygnatami buzera i od tego mo-
mentu sterownik czeka 5s na wyrejestrowanie pilota ze sterow-
nika - punkt 4.2.

Ponowne (trzecie) krotkie naciéniecie przycisku na sterowniku
dla modelu - NW2 potwierdzane jest trzema sygnatami bu-
zera i od tego momentu sterownik czeka 5s na wyrejestrowanie
pilota ze sterownika - punkt 4.2.

dla modelu - NW1 sterownik przechodzi do normalnej pracy,

4.1. Rejestracja przyciskow pilota/pilotow

W ciggu 5s nacisna¢ przyciski/kombinacig przyciskow pilota ma-
jacego sterowa¢ wybranym kanatem - kombinacje przyciskow
mozna zarejestrowac tylko dla pilotow z HCSem. Pojedynczy
sygnat buzera oznacza rejestracje pilota dla pilota AllDucks
i podwajny sygnat dla pilota z uktadem HCS. Zarejestrowanie pi-
lota przedtuza czas czekania na rejestracjg nastgpnego pilota o 5s.
Po 5s, sterownik gra hymn kibica, podaje akustycznie liczbe zareje-
strowanych pilotow (punkt 2.2.) i przechodzi do normalnej pracy.
4.2. Aby wyrejestrowa¢ dostepnego pilota z pamieci ste-
rownika, nalezy nacisnaé dowolny (nawet niezarejestrowany)
przycisk zarejestrowanego pilota. Kasowanie potwierdzane jest
sygnatem buzera.

Po skasowaniu pilota sterownik czeka 5s na kolejnego pilota, gra
hymn kibica, podaje akustycznie liczbe zarejestrowanych pilotow
(punkt 2.2.) i przechodzi do normalnej pracy.

5. Konfigurowanie sterownika

Programowanie sterownika odbywa sie przy pomocy przycisku

i sygnatow buzera.

W stanie normalnej pracy, nacisnaC i przytrzyma¢ przycisk

na ptytce sterownika:

- po 4s ustyszymy dtugi sygnat buzera,

- po kolejnych 4s ustyszymy krotki sygnat buzera,

- po kolejnych 4s ustyszymy dwa krotkie sygnaty buzera,

- po 4s kolejnych ustyszymy trzy krotkie sygnaty buzera,

- i w korcu po kolejnych 4s ustyszymy cztery krotkie sygnaty
buzera.

Zwolnienie przycisku na sterowniku:

- po jednym dfugim sygnale - odczyt pozycji dostepnego pilota
w sterowniku i kasowanie niedostgpnego indywidualnego
pilota 0 znanej pozycji - punkt 5.1.

- po jednym krotkim sygnale buzera - ustawienia trybu pracy
kanatu nr 1 - punkt 5.2.

- po dwach krotkich sygnatach buzera - ustawienia trybu pra-
cy kanatu nr 2 - punkt 5.2. (nie wystepujg w NW1)

- po trzech krétkich sygnatach buzera

- ustawienie mozliwosci rejestracii tylko pilotow AllDucks zmien-
nokodowych lub réwnie wszystkich pilotow z uktadem HCS,

- po czterech krétkich sygnatach buzera - przywrdcenie usta-
wien fabrycznych i kasowanie pamieci pilotow - punkt 5.4.

5.1. Odczyt pozycji w sterowniku dostgpnego pilota, kaso-

wanie pojedynczego niedostgpnego pilota o znanej pozycji

W stanie normalnej pracy nacisna¢ i przytrzymaé przycisk

na sterowniku, a gdy po 4s ustyszymy dfugi sygnat buzera, zwol-

ni¢ przycisk. W ciaggu 15s mozna zacza¢ odczyt pozycji dostep-
nego pilota albo kasowanie indywidualnego niedostgpnego pilota.

Po nacisnigciu przycisku zarejestrowanego pilota, sterow-

nik podaje pozycije pilota - punkt 2.2.

Kasowanie indywidualnego niedostepnego pilota polega

na wprowadzeniu jego pozycji w sterowniku przyciskiem w spo-

sob opisany w punkcie 3.2. Po wprowadzeniu pozyciji pilota
przyciskiem, sterownik buzerem podaje wprowadzong pozycje

pilota do skasowania - punkt 2.2.

Jezeli zasygnalizowana pozycja buzerem jest zgodna z pozycjg

pilota, ktérego chcemy skasowac, nalezy w ciggu 3s krétko na-

cisna¢ przycisk sterownika - potwierdzeniem skasowania pilota
jest dtugi sygnat buzera.



Jezeli zasygnalizowana pozycja buzerem nie jest poprawna,
to nie nalezy naciska¢ przycisku sterownika, a po 3s podwojny
sygnat buzera zacheca do ponownego skasowania lub odczy-
tu pilota. Po skutecznym lub nieskutecznym kasowaniu pilota,
mozna ponownie w ciggu 5s odczyta¢ pozycje dostepnego pilota
albo rozpocza¢ kasowanie niedostgpnego pilota o znanej pozycj.
5.2. Tryb pracy kanatunr 1inr2
Kanat nr 1. W stanie normalnej pracy nacisna¢ i przytrzymaé
przycisk na sterowniku, a gdy po dtugim sygnale ustyszymy poje-
dynczy krotki sygnat buzera, zwolni¢ przycisk - punkt 5.2.1.
Kanat nr 2. W stanie normalnej pracy nacisna¢ i przytrzymaé
przycisk na sterowniku, a gdy po dtugim sygnale ustyszymy po-
jedynczy krotki sygnat buzera, a nastepnie podwojny sygnat
buzera, zwolni¢ przycisk - punkt 5.2.1.
5.2.1. Dalej sterownik generuje dwa krotkie i jeden dtugi sygnat
buzera. Naci$niecie przycisku po pierwszym krotkim sygnale
buzera wybiera tryb bistabilny kanatu, nacisniecie przycisku
po drugim dfugim sygnale buzera sterownik oczekuje na wpro-
wadzenia trzech cyfr - trzycyfrowego czasu trybu monostabilne-
go (001-999s) - punkt 3.1.
Jezeli zostat wybrany tryb bistabilny, to sterownik gra hymn kibi-
ca i przechodzi do normalnej pracy.
Jezeli wprowadzony zostat czas monostabilny, to sterownik po-
daje czas monostabilny (punkt 2.1.), gra hymn kibica i przecho-
dzi do normalnej pracy.
5.3. Ustawienia ograniczen: obstugiwane piloty, klonowa-
nie pilotow i odczyt pozycji pilotow
Nacisng¢ i przytrzyma¢ przycisk na sterowniku, a nastepnie
gdy po 16s ustyszymy trzy krotkie sygnaty buzera, zwolni¢ przycisk.
Sterownik generuje 6 krotkich sygnatow buzerem.
Jezeli nacisniemy przycisk sterownika:
po pierwszym sygnale - dziafajg i rejestrowane sg tylko piloty
zmiennokodowe AllDucks,
po drugim sygnale buzera - dziafajg i rejestrowane sg piloty
zmiennokodowe AllDucks oraz wszystkie piloty z uktadem
HCS - analizowana jest tylko ich czg$¢ statokodowa transmisjj,
5.4. Reset sterownika
Nacisna¢ i przytrzymaé przycisk na sterowniku, a nastepnie
gdy po ok. 20s ustyszymy cztery krotkie sygnaty buzera, zwolni¢
przycisk. Naciéniecie przycisku po pierwszym sygnale - przy-
wrocenie ustawien fabrycznych i kasowanie pamieci pilotow.
Nastgpnie hymn kibica sygnalizuje przejscie sterownika do nor-
malnej pracy.
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Przycisk nacisniety Buzer Funkcja MODEL NW1
Raz krétko Jeden sygnat Rejestrowanie nacisnigtych przyciskow pilota w kanale nr 1
Drugi raz krotko Potrojny sygnat Kasowanie nacisnietego pilota

Przycisk naciénigty Buzer Funkcja MODEL NW2
Raz krétko Jeden sygnat Rejestrowanie nacisnigtych przyciskow pilota w kanale nr 1

Drugi raz krotko Podwajny sygnat | Rejestrowanie nacisnigtych przyciskow pilota w kanale nr 2

Trzeci raz krotko Potrojny sygnat Kasowanie nacisnigtego pilota

Przycisk zwolniony po: Funkcja MODEL NW1 i NW2
Jeden dtugi Odczyt pozycji Po nacisnieciu zarejestrowanego pilota, sterownik buzerem podaje nr jego
sygnat buzera pilota pozyciji,

Kasowanie pilota | Wprowadzenie pozycii pilota przyciskiem, sterownik buzerem podaje

0 znanej pozycji wprowadzong pozycje, potem krotkie nacisniecie przycisku - pilot usuniety,
Jeden krotki sygnat | Tryb pracy kanatu | Naci$niecie przycisku po pierwszym krotkim sygnale buzera wybiera tryb
buzera nr1 bistabilny kanatu, po drugim krétkim sterownik oczekuje na wprowadzenie

czasu trybu monostabilnego (001-999s),
Dwa krotkie sygnaty Tryb pracy kanatu| Nacisnigcie przycisku po pierwszym krotkim sygnale buzera wybiera tryb

buzera nr2 bistabilny kanatu, po drugim krétkim sterownik oczekuje na wprowadzenie
nie wystepujaw  |nie wystepuje w | czasu trybu monostabilnego (001-999s),
NW1 NW1
Trzy krotkie sygnaty |dziatajg Piloty All- | Nacisniecie przycisku po pierwszym sygnale buzera - dziatajg tylko piloty
buzera Ducks lub wszystkie | AllDucks, po drugim dziatajg wszystkie piloty,
Cztery krotkie Reset Naci$niecie przycisku po pierwszym sygnale buzera - kasowanie pamigci
sygnaty buzera pilotow i przywrdcenie ustawien fabrycznych,
6. Dane techniczne 9. Gwarancja
Szczegoty dotyczace gwaranciji znajdujg sie na karcie gwaran-
Lp Nazwa Wartos¢ Uwagi cyjnej oraz na stronie www.proxima.pl w zaktadce - do pobrania.
1 | Zasilanie 12V-24V  |napiecie state Zabrania sig wyrzucania tego urzadzenia razem z odpadami
AC/DC lub zmienne E domowymi. Wedtug dyrektywy 2012/19/UE (WEEE Il) obowig-

2 | Poborpradu | 10mA przekazniki wytaczone zujacej w UE, to urzadzenie podlega selektywnej zbiorce.

Wyjécia 2 x 24V-1A |przekazniki NO UPROSZCZONA DEKLARACJA ZGODNOSCI UE:

. 3 Proxima sp.j. niniejszym o$wiadcza, ze sterowniki NW1 i NW2
Czgstotliwos¢ | 433.92MHz |modulacja ASK c 53 zgodne z dyrektywa 2014/53/UE. Peiny tekst zgodnosci
UE jest dostepny pod nastepujacym adresem internetowym:
www.proxima.pl w zakfadce - do pobrania.

7. Ustawienia fabryczne

Oba kanaty sterownika pracujg jako monostabilne 1s, rejestro-

wane s3 piloty ALLDUCKS i piloty z HCSem.

8. Wyprowadzenia

NW2
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