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NOTA PARA EL USUARIO

Gracias por adquirir nuestros productos.
Lea atentamente estas instrucciones para un uso seguro y adecuado de la equilibradora de ruedas y téngala a mano para futuras
consultas.

m Este manual es para el modelo: EQ-9520.

m En cuanto a la garantia de seguridad en el disefio y la construccion de la equilibradora de ruedas, lea este manual primero.
m Aseglrese de que este manual se entregue a los usuarios finales para su implementacién de la seguridad.

m No utilice la equilibradora de ruedas en una atmdsfera potencialmente explosiva, ni al aire libre.

CUALQUIER PARTE DE ESTA IMPRESION NO DEBE SER REPRODUCIDA DE NINGUNA FORMA SIN PERMISO.
ESTA IMPRESION ESTA SUJETA A CAMBIOS SIN PREVIO AVISO.
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1. Instruccién de seguridad
1.0 Recordatorio de seguridad relacionado

lluminacién

Mantenga suficiente iluminacidn. Por favor, proporcione 200Lux en la zona de trabajo y sin riesgo adicional.

No utilice al aire libre. Y si el usuario la utiliza al aire libre, por favor piense en el viento, los rayos, los peligros de lluvia, etc.
Esta maquina debe estar fijada en un suelo llano evitando cualquier pendiente. Por favor, compruebe con un nivel que la
magquina esta nivelada al suelo antes de utilizarla.

El desmontar y la disposicion

DANO AMBIENTAL.

Sélo el personal debidamente formado podrd desmontar y disponer de la unidad.

Desmontar

Para desmontar este producto, proceda de la siguiente manera:

iPELIGRO ELECTRICO!

Al llevar a cabo cualquier trabajo de desmantelamiento y desmontaje de la unidad, apague todas las conexiones de la
fuente de alimentacidn, aseglrese de que no se puedan encender involuntariamente y verifique que se hayan
desconectado. Para evitar un cortocircuito entre ellos o que al manipular la alguien se electrocute, cubra o aisle de otra manera
cualquier parte viva.

Sino lo hace, puede provocar lesiones graves o la muerte.

PELIGRO DE ALTA PRESION.

Al llevar a cabo cualquier trabajo de desmantelamiento y desmontaje de la unidad, cierrey vacie todas las tuberias de
conexion hasta que la presidn sea la misma que la presion del aire ambiente. Sino lo hace, puede provocar lesiones.

iLESIONES PERSONALES!

Asegure la unidad contra resbalones.

La unidad estd lista para el transporte.

Es importante que se observe toda la informacién sobre el transporte.

disposicion

Una empresa especializada con la competencia adecuada debe disponer de la unidad y de los componentes individuales. Este
servicio de servicios técnicos debera velar por que:

Los componentes se separan segun los tipos de material

que los materiales de operacién estén clasificados y separados segin sus propiedades.

DANO AMBIENTAL.

Deseche todos los componentes y materiales de funcionamiento (como aceite, refrigerante y mezcla de agua y glicol) por
separado de acuerdo con el material y de acuerdo con las leyes locales y las regulaciones ambientales.

Informacién regular

Declaracién CE de conformidad
El equipo que acompafia a esta declaracion es conforme

con la Directiva(s) de la UE:

Directiva 2006/42/CE sobre maquinas

Directiva de compatibilidad electromagnética 2014/30/UE

Fabricante:

Nombre:

Direccion:

El abajo firmante declara que los productos descritos cumplen los requisitos esenciales de las normas mencionadas a
continuacion, tal como se basan en las directivas antes mencionadas. El elemento de los equipos, que se identifica a
continuacion, ha sido objeto de controles internos de fabricacion con el seguimiento de la evaluacion final por parte de
terceros.




Declaracion de ruido

Nivel de potencia sonora: LWA<85dB

Acompafiado variable K=4 dB

Esta medicion es realizada de acuerdo con la norma EN ISO 3746:2010 Las condiciones de
funcionamiento aplicadas son:

Todo el motor estd funcionando con velocidad de funcionamiento normal.

"La cifra citada son niveles de emisidon y no son necesariamente niveles de trabajo seguros. Si bien existe una
correlacion entre los niveles de emisidon y exposicion, esto nose puede usar de manera confiable para determinar
el clima o tampoco se requieren precauciones adicionales. Los factores que influyen en el nivel real de exposicidn
de la mano de obraincluyen las caracteristicas de la sala de trabajo, la otra fuente de ruido, etc., es decir, el
numero de mdquinasy otros procesos adyacentes. También el nivel de exposicion permisible puede variar de
un pais a otro. Esta informacién, sinembargo, permitira al usuario de la maquina hacer una mejor evaluacion
del peligro y riesgo."

1.1 Instruccién de seguridad

e  Eloperador del equilibrador de ruedas debe estar formado profesionalmente. Un funcionamiento inadecuado dara
lugar a resultados de medicidn incorrectos.

e Lacalibracidon debe hacerse en estricta conformidad con este manual. Una calibracién incorrecta hara que el
equilibrador no funcione correctamente.

e  El entorno operativo debe ajustarse a las regulaciones de este manual.

e Lafuente de alimentacidn y la fuente de aire deben ajustarse a los requisitos de este equipo.

e  Laproteccion de seguridad debera fijarse en el estatuto de proteccidn efectiva.

e Laviolacion de las instrucciones de transporte y operacidon en este manual estad estrictamente prohibida. El

fabricante no se hard responsable de ningin dafio o lesién causada por dicha operacion.

Exceder el rango de medicidon del equipo podria causar dafosy una medicion inexacta.

Si el operador viola la normativa de seguridad y causa dafios al equipo al desmontar el dispositivo de seguridad,

el fabricante dejara de comprometerse con la seguridad de inmediato.

1.2 Seial de seguridad

El signo de advertencia para evitar

El signo de proteccion de que la

ﬁ\ lastimarse la mano al instalar y apretar | (@) maquina dejard de funcionar
‘ cuando se abre |Ia cubierta
el anillo de acero. protectora .

La sefial de proteccién del eje principal de

Sefial de tierra de seguridad.
la balanza estad prohibida al moverse. 8

Conexidn de alimentacion, interruptor
eléctrico

y otra sefial de indicacién eléctrica .




2. Especificacion técnica

2.1 Aspecto total

1 estructura del aspecto de la maquina.

Tabla 1 Descripcidn de la estructura de apariencia

posicidn Descripcidn especifica HW9510 HW9520
1 Cubierta protectora de neumaticos ' '
2 Panel de control ' v
3 Cubierta superior ABS y bandeja de peso v v
4 Cuerpo de la caja \' \'
5 Interruptor de alimentacién \' \'
6 Cono No.2 \ )
7 Soporte cono \ \
8 Cono No.3 \ )
9 Cono No.4 \ )
Medidor automatico '
10 Medidor manual v
11 Eje de equilibrio \' \'
12 Bandeja de brida de superficie de ajuste \' \'
13 Cono No.1 \ \
14 plastico de nylon de proteccién de anillo de acero ' \'
15 Tuerca rapida \ \
16 Caja de cubierta protectora \ \




2.2 Panel de control
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2 Panel de visualizacion del equilibrador de ruedas

Tabla 2 Descripcion de la funcién del panel de control

posicidn Descripcidon especifica posicién Descripcidon especifica
1,11 ventana de visualizacidon de desequilibrio 2,3 Unidad de peso: gramo/OZ.
interno/externo.
4,5 Unidad de longitud: mm/in. 6 Tecla de control de cambio de la unidad de peso o
longitud .
Opt en modo DYN o STA /luz indicadora; volver 8 En el modo de equilibrio utilizado para iniciar la
o guardar clave en ajustes, calibracién o entrada de datos manualmente / botdn de cambio ;
7 estado de entrada de datos .
En ajustes y estado de calibracion utilizados para
editar.
En modo ALU y EALU (SPL) 10 Al establecer la calibracién vy el estado de entrada de
9 OPT/ luz indicadora; los parametros, la clave coincide con el rodillo para
realizar el estado de entrada .
En los ajustes, estado de calibracion, se utiliza
para pasar pagina.
12,19 |luzindicadora de posicidn de desequilibrio 13 Opcién de modo de equilibrio dinamico/luz indicadora,
interior/exterior.
14 Tecla de opcién de modo de  medida estatica/ 15 Opcion de modo de medicion de equilibrio
luz indicadora. ALU clave/luz indicadora.
16 EALU modo de medida de la opcion 17 Boton de opcidn de  ajuste del sistema/ luz
clave/ luz indicadora. indicadora.
18 Boton de opcidn de calibracién/luz indicadora. 20 Boton de equilibrio de la motocicleta/ luz indicadora.
21 Botén de comprobacidon de valor  de 22 Botdn de inicio.
desequilibrio minimo/luz indicadora.
23 Detener, botdn de salida . 24,36 |Luz indicadora de posicion de sujecién del punto de|
desequilibrio interior/exterior.
27,32,34 |En el peso de adherencia en el modo de llantade| 25,30,35 | Tres parametros a,b,d luz indicadora de posicion.
aleacién, es una posicion de adherencia ligeral
que indica.
26,28,31,33 Medidor automdtico asistido por pegado de| 29 Indicador de posicién de adherencia asistida por
posicién / indicador de direccion de la luz. indicador de posicién de adherencia automatico
ligero / luz indicador de progreso asistido
23+10 En el modo ALU y EALU, posicién de adherencia | 9+10 En el modo motocicleta, introduzca el accesorio de la
de peso 12 en punto / 6 en punto botdn de motocicleta para restablecer la operacion.
cambio.
23+21 Encienda y mantenga el estado de visualizacion
preciso.




2.3 Funcidn principal

Tabla 3 Descripcidn de la funcién de todos los modelos

Descripcidn de la funcidn HW9510 HW9520
Equilibrio dindmico estandar v v
Modo estatico 1, modo estatico 2,modo estatico 3 v v
Modo de equilibrio ALU1~ALU3 v v
V' Vv
Modo de equilibrio EALU1~EALU2
v v
Equilibrio OPT en modo de equilibrio dindmico y estatico
v v
Modo ALU y EALU, segmento de peso ocultar funcién SPL.
Equilibrio dindmico estandar de la motocicleta v v
Balance estatico de la motocicleta v v
Funcién de restablecimiento del accesorio de motocicleta v v
Gram/oz, mm./in. funcion shift v v
Funcién de calibre automatico (a-d) v
Funcién automatica de medicién que asiste al pesoy se pega v
Funcidn de cambio de posicion de pegado /limpieza v '
Funcién de auto-calibracidn v v
La funcién de proteccidn de la cubierta protectora v '
Funcién de autoinspeccidn y diagndstico de fallas v '




2.4 Especificacion técnica principal

Cuadro 4 Gama de medicion

Voltaje de alimentacion (monofasico) 220V /60 Hz
110V / 60 Hz Opcional
Grado de proteccion IP 54
Consumo de energia 180 W
RPM maximas 160 r/min
Tiempo de ejecucién Promedio 7-11s
) longitud-a- 10 mm — 350 mm 0.4"— 13.8"
&
<
Didmetro de la llanta de acero-d- | 254 mm — 813 mm 10.0"—32.0"
o
s Ancho del neumatico -b- 38 mm — 636 mm 1.5"— 25.0"
S
©
§ Diametro del neumatico <1100 milimetros <43,3"
Peso de los neumaticos <75kg <1651b
Error de medicién <tlg 0,1 onzas
Error de fase <+1°
Error automatico del medidor 1 mm +0,1"
Peso neto del equipo 61 kilogramos 180,8 libras
Ruido de funcionamiento <70dB
Entorno de trabajo Temperatura: -20 °C~ 50 °C
Humedad relativa<85%

3. Transporte y almacenamiento < &

El equilibrador de ruedas debe transportarse y almacenarse en el paquete original
y debe apilarse de acuerdo con las instrucciones del paquete.

Transfiera el paquete con una carretilla elevadora como se muestra en la Fig.3.
Fig.3 Embalaje y transporte

4. Instalacién de la maquina

4.1 Desempaquete el paquete

@® Compruebe el paquete en primer lugar. Deje de desempacar y pdngase en contacto con el proveedor vy el

agente de envio inmediatamente si hay alguna duda.
10



@ Abrala caja de embalaje y de la confirmacién de que el paquete de mercancias no estd dafiado. Asegurese
de que cada caja de componentes esta de acuerdo con la lista de embalaje. Compruebe la maquinay los
accesorios.

@ Retire los pernos que fijan la parte inferior de la cajayla maquina. Coloque el equilibrador estable.

® No utilice la maquinay pdngase en contacto con el proveedor inmediatamente si hay alguna pregunta.

4.2 Campo de la instalacién

® Flentorno de trabajo debe cumplir el requisito del articulo 2.4. El suelo debe ser llano, sélido sin otras

perturbaciones y vibraciones.

® Debe haber una toma de corriente que coincida con voltaje de la fuente de alimentacién y la corriente

suministrada..

@ Elespacio de instalacidon debe cumplir el requisito descrito en la Fig.4y su tamafio

Z L g L XL L L L L L LSy LS L L L
/] V/
a
/] ™ V
/] l: v
5 A 7~ - O 2
| %
el - p ;‘(’ J "
AL LS
/ E %
/] 500 S 4
1000 P
2
1095 /

Fig. 4 Requisito de espacio de uso

y utilizar el requisito de espacio para asegurarse de que todos los componentes funcionan sin ninguna

limitacién.

® E| equilibrador no debe estar expuesto al sol y la lluvia. Se debe construir un refugio sise usa al aire libre.
4.3 Montaje de piezas

4.3.1 Conjunto del eje de balance
Montar el eje (Fig.5) y ensamblar como Mostrado en la figura de abajo.
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Fig. 5 EO1, E02 Conjunto de tornillo guia del eje
El conjunto de la cubierta protectora Fig. 6

Conjunto de la cubierta protectora se muestra como (Fig.6)

Primero inserte el interruptor de la cubierta protectora para conectar el enchufe y luego instale la cajaen la

posicidn correspondiente.

4.3.3 Instalacidn del manguito cénico (Fig.7)

4.4 Conexion de la fuente de alimentacidn y aire

4.4.1 Conexion de la fuente de alimentacion

Siga (Fig.8) para instalar y conectar el otro
final a la toma de corriente.

: y L =]
Fig.7 Instalaciéon de manguito cdnico -

NOTA: La toma de corriente y la fuente de alimentacién deben /

cumplir con la norma local y el requisito del punto 2.4 de este manual. °

Fig.8 Conexidn de suministro de aire 0

5. Comenzando a usar

5.1 Autocomprobacién de inicio

Abriendo el interruptor de alimentacién, después de que el sistema inicie la autocomprobacién (Fig.9), y luego
ingrese el

omm

o|l000000|&e
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DCB-EO1 DCB-E02

Fig.9 Comprobacion de inicio

modo de equilibrio preestablecido. El modo
predeterminado es dinamico.

5.2 Montaje y desmontaje de la rueda

5.2.1 Instalacion de rueda comuin La instalacion

La instalacién del neumatico se divide en montaje
delantero y reverso. En primer lugar, elija el manguito
conico que coincida con la abertura del anillo de acero
para asegurarse de que el orificio central del anillo de
acero esté en el rango del cono y luego instalado por
(Fig.10) o instalado al revés por (Fig.11). Por fin Fig.10 Conjunto frontal de neumdticos comunes
coincide con la apertura del anillo de acero para

asegurarse de que el orificio central del anillo

apriete la tuerca rapida.

Fig.11 Montaje inverso de neumaticos comunes

5.2.2 Desmontaje comun de la rueda

Atornille la tuerca rapida del neumdtico instalado, baje el neumadtico y el manguito cénico para terminar el

desmontaje.

T

Fig.12 Montaje de neumaticos sobre ancho
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5.2.3 Instalacion del neumatico especial

Fig.13 Montaje sin neumatico de orificio central
5.2.3.1 Instalacién del neumatico sobre ancho

Se necesita un accesorio opcional XSTD-2X llamado placa de brida de extensién para instalar neumaticos
demasiado anchos. Monte la placa de la brida como se muestra en la Fig.12 y, a continuacién, monte el neumatico
para medir. La placa de brida de extension puede extender el ancho del neumatico medido.

5.2.3.2 Instalacion sin del neumatico central del agujero

Se necesita una pieza de repuesto especial XSTD-61 llamada abrazadera sin orificio central (opcional) para

instalar los neumaticos sin orificio central. La instalacion se muestra como Fig.13.

5.3 Operacién del balance

Fig.14 muestra el modo de funcionamiento del equilibrador de ruedas, el modo de equilibrio esta seleccionado
segun el tipo de neumatico del cliente y equilibrando el neumatico. Los otros pertenecen al equilibrio dinamico
estandar excepto el equilibrio estatico.

En los modos de equilibrio que no son de motocicleta, el modo EALU es muy recomendable de E02, que es mas

conveniente, mas rapido y preciso, también se puede reemplazar el modo ALU tradicional.

14



5.3.3 OPT function
5.3.1 standard dynamic mode }—

STA1 mode

5.3.3 OPT function

STA 2 mode

5.3.3 OPT function

5.3.2 static mode

\ STA3 mode

5.3.3 OPT function

ALUTmode

5.3.6 SPL function

/ ALU2mode

5.3.4 ALU mode

5.3.6 SPL function

5 balance mode

ALU3mode

5.3.6 SPL function

EALU1mode

5.3.6 SPL function

5.3.5 EALU mode H EALU2mode

5.3.6 SPL function

5.3.7.1 motorcycle accessories rare weight removing
operation

]

5.3.7.2 motorcycle dynamic mode

5.3.7 motorcycle balance

J
5.3.7.3 motorcycle static mode

Fig. 14 Modo de equilibrio

5.3.1 Equilibrio dinamico estandar

el sistema predeterminado es el modelo estdndar dindmico para
equilibrar. (Fig.15). En los otros modos, presione la llave Para cambiar
de modo estdndar a modo dindmico. Equilibrio dindmico es un
equilibrio vectorial que para la rueda es menor que 2.5 Pulgadas, en

lugar de usar el dindmico equilibran en estatico es mas recomendado.

5.3.1.1 Entrada de parametros
de neumaticos

Los parametros basicos de la

son: diametro del neumatico

del neumatico

a" tres parametros .

‘d9n) [bALLS

e INNER QUTER
% 1| o ] 9
o e L %j
50z 5

(slesseoEle
e

(alelalalelgeo

Fig. 15 Modo dinamico

medicién del equilibrador de ruedas

"d", ancho del neumatico "b" y distancia

Fig. 16 Medir el parametro del neumatico
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EOl"a"s "d"\ Ilbll

tres parametros de entrada soélo sea manual (Fig.17.1) . E02 "un", "d"

se

introduce

automaticamente ,"b" se introduce manualmente(Fig.17.2). Pulse el botdén puede cambiar la unidad de

longitud .(mm /pulgadas)

Tirando de la medicion del medidor por Fig.16, EO1 se lee manualmente el valor a, el valor d y el valor E02 ad se
lee automaticamente.

paso | explicar EO2
Pulse el botdn, Tire hacia fuera de la
cambie a un "estado galga automatica,
Parame | de entrada”, medir el pardmetro de
@
tro pulse el botén , neumatico "a" porla
1
"a" distancia entre ejes figura. 16."d"es un
de entrada de
entrada) o das rodante "pitido"  cuando los
hacia adelante o .
. , datos se introducen
hacia atrds a = 105
mm automadticamente,
Pulse el botdn, .
mientras tanto
cambie al estado de
mostrar "un".
entrada "d",
"d" datos 105 mm
Parame ) y
pulse&S el botén ,
tro 16,0 pulgadas.
2 entrada de rueda .
g rodante Después de que se
devuelve el medidor,
entrada diametro de la se desp|aza
rueda hacia automaticamente  al
adelante o hacia paso 3: entrada del
atras d = 16,0 pardmetro "b".
pulgadas
Pulse el botdn, Pulse el boton , la
cambiar a "b" rueda de entrada de la
Parame | estado de entrada, rueda rodante ancho
@
tro pulse el botén , de la rueda hacia
3
"b" ancho de la rueda adelante o hacia atras
d de entrada de la
entrada rueda rodante b=
hacia adelante o
hacia atras b =6.0 6,0 pulgadas.
pulgadas.

Fig. 17 Entrada de parametros de neumaticos

5.3.1.2 Equilibrio dinamico estandar

La medicion estandar de la balanza y la operacion de la balanza se guian de acuerdo con la Fig.18.

16



paso explicar operacion

Medida de equilibrio:
Coloque la cubierta
protectora, use brazo

reguladory el

1 equilibrador de ruedas ‘
introduce automaticamente 0 R OUTER a
el rango de medicidn. ém Egzh EEE c%
o
...... A
. . o o] |

Medida terminada, "pitido", —_— a E
introduzca el paso 2.
Equilibrio interior:
Mueva el neumatico hasta
que marque un valor de
desequilibrio de30g en
la posicion de desequilibrio s INNER OUTER a
mternc?rt en el momento de @EBE’ ey ‘ EEE %

2 la posicion de las 12 en 00z 9
punto. Tome 30g de peso
para ponerlo enel
interior en la posicién de % T 2
las 12 en punto, para =] (Eooooolo I -7

terminar la operacién de
equilibrio interno.

Exterior:

Mueva el neumatico hasta
que marque un valor de
desequilibrio de 25g en la
3 posicion de desequilibrio
exterior, en el momento de
la posicion de las 12 en
punto. Tome 25g de peso
para ponerlo enla
posicion exterior de las 12
en punto, paraterminarla
operacion de equilibrio
exterior.

Fig.18 Medicidn de equilibrio dindmico estandar
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5.3.2 Equilibrio estatico

presiona botén Para cambio en STA1l medicidon

modo debajo Otro modos de medicién, continua

presionando para cambiar el modo de

equilibrado

Modo STA1 Modo STA2 Modo STA3
Figura estatid@alance Maod

STA1-STA3(Fig.19). Las ruedas pueden lograr el equilibrio de momento con el eje giratorio a través del equilibrio
estatico. Unavez finalizada la medicion de balance dindmico estandar, cambie a balance estdtico, equilibre
directamente la operacion omitiendo la medicidon

5.3.2.1.

5.3.2.1 Entrada de parametros de neumaticos

Lo mismo que el capitulo 5.3.1.1, neumatico de entrada de tres parametros, el equilibrio estatico del neumatico
estd relacionado con el pardmetro de didmetro "d", pero con el fin de cambiar dentro del modo facilmente,

sugiera introducir los tres pardmetros.

5.3.2.2 Medicion del equilibrio estatico (tomando STA1 como ejemplo)

paso explicar operacion

Equilibrio estatico
medicién:

El equilibrador de ruedas
entrard

automaticamente en el

estado de medicion de .

_
CEs) B .
?§ii£%§£T )

e\ ¢

equilibrio estatico

después de colocar la

cubierta protectora.

flalaleld

Medida terminada,
"pitido", introduzca el
paso 2.

@0 ®
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Operacion de equilibrio
estatico:

Mueva el neumatico

) hasta que marque un
valor de desequilibrio de
35g en la posicién de
desequilibrio estatico,
en el momento de la
posicidn de las 12 en
punto. Tome 35g de
peso ponerlo enel
interior de la posicién de
las 12 en punto, para
terminar la operacidn
de equilibrio estatico.

eeles
NN
L

o — o
|=' = ] stant
o =
0 - 3

o
=00 0D00O0]|& E

felalaey

Fig. 20 Medicion del balance

estatico

5.3.2.3 Diferencia entre el equilibrio estatico STA1, STA2 y STA3

Las posiciones de punto de equilibrio son diferentes. Debido a esto,STA1 sujeta el peso en el borde de la llanta,
mientras que STA2y STA3 pegan el peso en el interior de la llanta. Los valores de desequilibrio cambian con

el radio.

D..."J

000000«

: INNER OUTER % : :
0| ome [

§ 55T seq) § :

= (=)

& ™ || (@ (2

(=) ° =

E3) E3)

21 Diferencia entre STA1,STA2,STA3

OPT sdlo se puede utilizar en modo dindmico estandar y modo estatico. Esta funcion es para compensar el

desequilibrio entre la rueda y la llanta de acero con el fin de reducir el peso a afiadir lo mas pequefio posible.
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5.3.3.1 Iniciar OPT

@"

En modo dindmico o estatico estandar, pulseE<alpara iniciar esta funcién. Cuando el valor total de balance estatico

(8 INHER - OUTER g\
fha | & [OPLS
es menor que el valor establecido en el & | cox dJcapitulo 6.7, aparecera lo que significa que OPT

es necesario y automaticamente vuelve al estado actual .

(G INNER OUTER =]
omm Q

‘O Inch
5.3.3.2 Paso 1 OPE] |- =)y

en primer lugar, marcar con una tiza una referencia punto cual es correspondiente Para la valvula, entonces rotar el

valvula Para 12 en punto y quedar alli, prensa=2¥0 “para entrar OPT2.

INNER

B
5.3.3.3 Paso 2 E UPE

L [em—
ome | = 3T -19
ol el =l
Desmontar la rueda del equilibrador, destalonar el neumatico con una desmontadora, rotar la valvula Para 12

en punto de referencia=—“»0O “para entrar OPT3.

@ INNER OUTER
(s} omm Q)
|Q oL | oee [ 2 -1d
Inl °Gr |
5.3.3.4 Paso 3 R 2= & d g

5.3.3.4.1 Realizacion de mediciones opt

E [ OUTER 2
[ omen (177
3 [ (W] ;é; LFE Ci

L 5 OPT después de terminado, muestra

Cierre la cubierta protectora, comience la medicidn

© INNER OUTER

(e} omm @
1SgoSc':B ol =1}

¢ valor de desequilibrio residual(supuesto)después de OPT.

Gire la rueda hasta que todos los indicadores exteriores se enciendan, marque la llantaalas 12 en punto con una
tiza.

5.3.3.4.2 Optimizacion e instalacion de llantas de acero y neumaticos de cubierta

Desmontando la llanta de acero, e instalarlallanta de acero y el neumatico exterior sobre la premisa de la

superposicion entre dos marcas con ayuda de una desmontadora de neumaticos, para finalizar la operacién OPT.

INNER

(o]
o]
9}

@ .« ez .
Pulse las teclas que se muestran para ooz e/ devolver la medicién anterior.

5.3.3.5 Salida OPT

STOP

Durante la medicidn, pulse el botdn puede interrumpir la operacion  OPT, volver al estado de medicién anterior.
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5.3.4 Modo alu

En otro modo de medicién, pulsando el botén puede cambiar al modo ALU1. Mantener puIsado el
botén puede cambiar entre los modos ALU1-ALU3 (Fig.22. Después de la medicion dinamica estandar, ir

directamente al modo ALU puede omitir ALU

ﬁ C.) INNER omm OUTER O
. % 1) 11 owen (- \
O

— L L ese (T 0 %
\ 00z o)
C—-j 8 INNER omm OUTER o
~ W 1) () omen J g
< DI (]| eor [ 9]
W\ 00z @)
C—-j 5 INNER omm QUTER 0
~ - [N | olnch | -
\,,:_;\\ O HL [N o —:" OO

Fig. 22 Modo ALU

medicidn y realizacién de operaciones de equilibrado.

5.3.4.1 Entrada de parametros de neumaticos ALU

Lo mismo que en el capitulo 5.3.1.1, entrar los tres parametros.

5.3.4.2 Operacion de balance de ALU (ALU2 por ejemplo) El funcionamiento puede

seguir las directrices de la Fig.23.

paso explicar operacion

Medicion de la balanza:

() INNER OUTER [9)
. (Bl— omm @)

Coloque la cubierta [} olnch
o) R sor o)

r4

1 protectora, rn el

¥

(©)
m
o ) —fo—
o &) 57
O =] &
o u

equilibrador de la rueda

se introduce

BCEERE

automaticamente la

medicion de la balanza.

Medida terminada,
"pitido", introduzca el
paso 2.

@0 ©
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Equilibrio interior:

Mueva el neumatico al
interior del brillo
completo, lo que indica el %
valor de desequilibrio de
2 45g en la posicién de (<) o
desequilibrio interior, en o@
el momento delas 12 en R
punto de la posicién del
circulo a la boca hacia
adentro "3/4". Tome 45g
peso palo la posicién de la
foto, paraterminar la
operacién de equilibrio
interior .

Modo exterior:

3 Mueva el neumatico al
brillo total exterior, lo que
indica el valor de
desequilibrio de35g en la
posicién de desequilibrio
exterlo'r,' fen el momento de ALU2
la posicion de las 12 en i -
punto, placa de brida
hacia afuera "1/2". Tome
35g peso palo la posicion
de la foto, para terminar
la operacién de equilibrio
exterior.

1/2”

- —

Fig. 23 ALU2 Medicion del equilibrio

3/4” 3/4” 1/2” 1/2”
—biﬁj_ AL

ALU1 ALU2 ALU3

Fig. 24 ALU1-3 Modo de pegado y posicion de sujecion

Dénde pegar el peso depende de la forma del borde. Elija la superficie de mayor distancia para pegarse vy

pegar o sujetar el peso como se muestra en la Fig.24, luego se completa el equilibrio de ALU.

5.3.5 Modo EALU

El equilibrio EALU es un punto culminante de este equipo entre los equilibradores modelo E02, que realiza una

operacion de equilibrio ALU precisa con la ayuda del medidor automatico.

Sin embargo, el EO1 no tiene ninguna ventaja de esta funcidn, ya que no hay medidor automatico.
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Hay dos modos:EALU1 y EALU2.

5.3.5.1 Entrar en modo EALU (modelo E02, Fig.25)

En cualquier modo de medicidn, saque el medidor ala posicion 1y luego a la posicidn 2, luego vuelva a poner el

medidor al inicio. El equilibrador de
estructura de la llanta y la posicién medida.

ruedas entrard automaticamente en el modo seleccionado calculando la

Ry
:ﬁ T

E INNER [ outer B\ 3 IHNER d
\%_[ESSI oon 53‘5 ké E . 58
(= -

ﬁo o) "
|
L3
LT
L
000!

‘r' ® INNER QUTER

o /4] o 3
i F 153 || | EC O E[ O
&

= - , & (e mg = i &

5.3.5.2 Medicion del balance EALU

Igual que otros modos, cierre la cubierta protectora

para iniciar la medicién del balance. Para comprobar el desequilibrio en un

Fig. 25 Modo de medicién de equilibrio EALU

punto manualmente, después de que el equilibrio haya terminado

(Por ejemplo.)

Fig. 26 Medicién del equilibrio EALU
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EALU1, figura 26)
5.3.5.3 Operacion de equilibrio de peso
pegado EALU

5.3.5.3.1 Balanza de peso de adherencia
exterior EALU

En la posicion de desequilibrio (por ejemplo,
fuera de 55g) , el valor numérico exterior
parpadea y mientras tanto la flecha indica que
se ha retirado el medidor. Saque el peso de 55
g, retire la pelicula protectora de goma,
coloque el medidor con el pegamento hacia
arriba,  (Fig.26) .

Saque el medidor, opere como se muestra en
la Fig.27, pegue el peso firmemente en la
posicién indicada para terminar la operacidon
de pegar el peso.

k13
(F\Ecoooole

Saque el indicador
Segun la direccion de la
flecha ; Elindicador
cambia con la longitud
del indicador ; El pitido
se vuelve rapido
gradualmente de lejos a
cerca a medida que se

acerca al objetivo.

Un pitido largo significa
llegar a la posicion de
adherencia.

El pitido se convierte en
apresurarse
gradualmente de lejos a
cerca a medida que se

acerca al objetivo.

Fig. 27 Indicacidn de sonido de posicién de adherencia

5.3.5.3.2 Balanza de peso de adherencia interior EALU

Localice el punto de desequilibrio interior manualmente.

En el modo de equilibrio EALU1, el funcionamiento del equilibrio
interior y exterior es el mismo. Viendo la figura 28. En el modo
de equilibrio EALU2, en el interior se encuentra la operacion de
sujecidn del peso (véase la figura 18.2). Sujete el peso a las 12 en

punto con el peso indicado en “INTERIOR”.

i3
CE=oooole

Fig. 28 Punto de desequilibrio interno EALU1



5.3.6 Funcion SPL
Esta funcion consiste en dividir un peso de desequilibrio que debe pegarse en el exterior en 2 pesos

equivalentes y ocultarlos detrds de los dos radios vecinos para no afectar la apariencia de la llanta. Pulse el

@ ]
botc’)n enter SPL cuando haya valores de desequilibrio fuera del modo de ALU2,ALU3. La Glid tecla puede

finalizar la operacidn durante la operacién SPL.

5.3.6.1 Modo SPL

El primer paso en el modo SPL1 es seleccionar el numero de
radios.(Fig.29) %

5.3.6.2 Seleccione el numero de radios

)
O = o
w[D0ooooale
fud

Fig. 29 Modo SPL Seleccionar cantidad de radios

,
Pulse elCe Jbotén yal mismo tiempo gire la rueda

Rueda, el nimero de radios (que van 3-10) se puede introducir rapidamente.

Oculto=3 Oculto=4 Hid=5 Hid=6 Oculto=7 Hid=8 Hid=9 Hid=10

30 division segun el numero de radios

5.3.6.3 confirmar radio fase tomar
cualquier radio como referencia Uno vy

rotar eso Para 12 en punto, prensa botén
(<o (=)

Para confirmar empezar punto de partida. 7 7 \ ( 4

Figura 31 confirmar fase posicion 32 Division vectorial funcién es terminado

Después de la divisidn, apareceran dos puntos de desequilibrio en el exterior (el punto de desequilibrio original

es solo aparecer detras de un radio), ambos de la posicion de adherencia estdn detrds de los radios y el peso

total y las posiciones son equivalentes al peso original (Fig.32)
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5.3.7 Equilibrio de la motocicleta

El balance de la motocicleta consiste en

equilibrio dindmico y estatico y

33 Modo de equilibrio de la motocicleta Fig.34 Instalacion del medidor de extension

necesita ser realizado con accesorios especiales. Pulse el[aiﬁ]

botdn para entrar en el modo de equilibrio dindmico de la

motocicleta.

(Fig.33)

Como se indica en la Fig.34,35 instalar util opcional

abrazadera y medidor de extension.

5.3.7.1 Operacion de restablecimiento de

accesorios de motocicleta

Este equipo proporciona una funciéon especial de

restablecimiento de accesorios, que

significa eliminar el peso de tara.

Fig. 36  Accesorio de motocicleta

Restablecer los accesorios para garantizar que el
equilibrio de la motocicleta sea mds preciso.

Le (s
Mientras tanto, presioney la tecla para ingresar

a la motocicleta

operacion de restablecimiento de accesorios (Fig.36).

Coloque la cubierta protectora para comenzar Fig. 37 Instalacion de abrazadera especial de

la motocicleta

la operacion de equilibrado, la medida terminada, tanto la

pantalla interior y exterior 0,0, quitar la operacion de equilibrado se ha terminado.
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5.3.7.2 Operacion dinamica del balance de la motocicleta

Monte el neumdtico en el equilibrador de acuerdo con la Fig.37,

extraiga el medidor para medir el parametro del tamafio del
neumatico hasta que la medicién del equilibrio y el funcionamiento
del equilibrio sean los mismos que el equilibrio dinamico estandar

5.3.1, luego siga este paso para operar.

5.3.7.3 Funcionamiento del balance estatico de la motocicleta En

el modo de balance de la motocicleta, pulse para
entrar en el modo estatico de la motocicleta

(Fig.38), extraiga el medidor para medir

INNER OUTER 0
1 omen |12 ]
L esr IJ;: l@

Efelafalgfgeoocs

38 Medicidn estatica de motocicletas

8 INNER g
anm

é[ =

=/ &

& o= €3

& G

Cuantificacion del estado de visualizacién Pardmetro de estado de visualizacién preciso del tamafio del neumatico

hasta el equilibrio

Fig. 39 Mostrar valor preciso

la operacién de medicidn y equilibrio es la misma que la de la balanza estatica 5.3.2, luego siga este paso para operar.

5.3.8 Funciodn adicional

5.3.8.1 Funcidn de visualizacion precisa del valor de

equilibrio Durante la operacion de equilibrado, presione

y no afloje el botén "INNER" y

OUTER" mostrara el valor de desequilibrio. volvera a

cuantificar el estado de visualizacion.

Si sigue mostrara el estado preciso, pulse
5.3.8.2 Modo de limpieza del peso que pega del neumatico

En el modo de peso de adherencia, porque la superficie interior del cubo

®Gr

i c—ﬁ 8 INNER R OUTER %

= OI 5! l‘ ohnen { 5! 1@

00z [¢)

< C---D @ INNER R OUTER %

A W | H‘ olnch { — )1 %

\\ (o] E ng (':' (O_'J

< c—-_> 8 INNER R OUTER 8
2| G » ( 1] onen — )

R @ (2 & L6 IQ

00z

EALU1

INNER

OUTER

| B

Omm
Olnch
*Gr

eogoy

’ 5!

600070

00z

EALU2

INNER

OUTER

12"

Omm
Olnch
*Gr

cogo9

’ 5!

o000

00z

Fig. 40 Estado de limpieza

. H
y para un valor ajustado.

necesita ser limpiada, por lo que

= N®
proporciona este modo de limpieza para limpiar la superficie de la llanta. Presioneal mismo tiempo,

la ventana muestra que la posicién de pegado es de 12 "o 6" en punto,

(limpieza) posicion,(Fig.40).




5.3.8.3 Funcion stanbye ( reposo)

Esta funcidn de establecer el tiempo de inicio y de suspension se puede establecer en el capitulo 6.5.3. Sin
ninguna operacion durante el tiempo de stanbye establecido automaticamente, mientras tanto, el sistema
liberara y apagara las piezas principales alimentadas por electricidad y mostrara el estado de suspension.
Pulse cualquier tecla o cualquier operacién se activard automaticamente y trabajar de nuevo.

5.3.8.4 Modo de equilibrio preciso y modo de equilibrio de ahorro

El modo de equilibrio de ahorro se puede establecer en 6.3.3. En el modo de equilibrio dinamico, para un
equilibrio preciso, cuando el valor de desequilibrio interno y externo es <5g( el estandar), el valor de equilibrio
estatico total es <5g también, mostrara "0", "0". De lo contrario, entrarda en modo de equilibrio estatico
automaticamente para mostrar el valor de desequilibrio estatico. El modo de equilibrio preciso puede eliminar
el desequilibrio residual, mejorar la calidad del equilibrio. Modo de equilibrio de ajuste en comparacién con el
modo preciso, se puede maximizar el peso de equilibrio ajustando a un nivel bajo el requisito preciso de
equilibrio de cumplimiento, con el fin de lograr el objetivo de ahorro de peso.

5.3.8.5 Funcion de desplazamiento de unidad en tiempo real

Al hacer la medicién de desequilibrio o la entrada del parametro de neumatico, gram /oz o mm/ pulgada se puede

cambiar entre en cualquier momento pulsando .

6. Configuracion del sistema

6.0 Navegacién de configuracién del sistema (Fig. 42) Pulse | Guardar | Introduzca| Pasar Datos del
devolucion | confirmar conjunto de
' - . pagina rodillos
para entrar en el esta donde configuracion del sistema,
turno

es el modo de operacién del menu. Los botones como

|

Fig.41 Funcidn del botén de control
se muestran en la Fig.41 se utilizan para editar o guardar.
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6.1 information inquiry “-1- Inf” ]@

6.2 guard management “-2- Saf” ]e

6.3 balance unit setting “-3- Unb.” ]@

6.4 automatic gauges setting  “-4- a.b.d.” ]@

6.5 assisted functions setting ~ “-5- Fun.” ]@

% 6 System Setup

\ 6.6 motorcycle assisted function -6~ e

mot.”

6.7 OPT function setting “-7- Opt” ]e
6.1 Consulta de informacion (Fig.43) Fig.42 Configuracién del sistema
6.1.1 Informacidn del programa
Incluyendo informacion de version y fecha de emision.
6.1.2 Informacion de uso 6.1.1.1 software version “Ver. 1.00"
6.1.1 program information “Inf. Prg." 6.1.1.2 issue year “Y=2016"
Incluidos los tiempos totales de uso de S bt S

6.1.2.1 User 1 working times record “U1.t XXX XXX*

6.1.2.2 User 2 working times record “U2.t XXX XXX*

6.1.2 working it ion “Inf, Ind.*

el equipo vy los

6.1.2.3 User 3 working times record “U3.t XXX XXX*

—{ % 6.1 information inquiry  “-1- Inf." }- 6.1.2.4 total working times record “In.= XXX XXX YOX"

. . .z 6.1.3.1 error code list “Err XX"
tiempos de medicién temporales.

613 errorinformation “Inf.Erc* | ...

l 6.1.3.N error code list “Err XX*

6.1.4 testinformation “Inf. tst” (@)

6.1.3 Informacion de falla

Consulta de informacion
Si hay un fallo dentro del sistema. Puede juzgar el punto de error preguntando el cédigo de error. Esto estd

en blanco si no hay error.

6.1.4 Informacion de la prueba(Fig.44)

6.1.4.1 panel display “1 LEd”

|

Para diagnosticar el estado de funcionamiento de cada unidad 6.1.42 button test *2 btn"

|

6.1.4.3 photo electricity encoder “3 POS”

6.1.4.4 piezoelectric sensor "4 Sen.”

del equipo, es un diagndstico K 6.1.4 testink Tink, tst”

6.1.45 gauge a "5 -a-"
o
.z 6.1.4.6 d “6 -d-*
44 Informacion de prueba e

. 6.1.4.7 motor control “8 Spd”
de este equipo.

6.1.4.8 PCB voltage "9 Vol.
— e
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6.1.4.1 Diagnéstico de la unidad de visualizacion del panel

Al ingresar al panel real, los valores digitales y el indicador LED se
encenderdn uno por uno con el pitido eléctrico.

6.1.4.2 Prueba de interruptor de llave

Al ingresar al panel con el valor real, el boton de la cubierta protectora del
interruptor y el interruptor del pedal, "INNER" "OUTER" puede mostrar el
botdn correspondiente y el nimero de serie del interruptor. Salga de la

prueba del interruptor de boton START y al mismo tiempo STOP

6.1.4.3 Diagnéstico del codificador fotoeléctrico

Fig. 45 Prueba de fase

Ingresando este ajuste, gire la llanta, luego “INNER”
“EXTERIOR” mostrara el angulo de rotacion POS=0°"~

359 °. Al mismo tiempo, PO, P1y P2 indican el estado en

eoQ0e

tiempo real del codificador. (Fig.45)

6.1.4.4 Prueba del sensor piezoeléctrico

Al ingresar a esta configuracion, los datos

co@ng

correspondientes de los diferentes sensores se

mostraran en la pantalla (Fig.46) . Los datos cambian

entre -2048 + 2048 con presion. Los datos estaticos son
aproximadamente 0. Cada sensor tiene dos rutasy las

convierte al presionar.

6.1.4.5 Calibre una prueba (E02)

Fig. 47 Calibre una prueba




Entrar esta configuracién, extraiga el brazo distanciador /5

INNER OUTER )
O Omm O
fuera deber estar en el rango a=0~350mm.(Fig.47). o) E ;g:h S
00z e
PuIsepara cambiar la unidad de longitud .
6.1.4.6 Prueba de ancho d (E02)
Al entrar en este ajuste, elevar el medidor de calibre, el
didmetro de la llanta de acero correspondiente
se mostrara (Fig.48 d = 14.0 pulgadas)
Pulse Ce ) para Giro hacia Giro hacia
adelante del atras del 48 calibre D  prue
desplazarse  entre el motor motor didmetro y el angulo. Prespara cambiar la
unidad de didmetro . [ﬁ STA
DYN
Y N
Fig.49 Funcién del control del motor del
botén 6.1.4.7

Entrando en este ajuste, se muestra como Fig. 50. Controle el motor
INNER OUTER
Omm —
71| omeh J
. [ | oGr N
presionando y soltando el ©0z

botdn correspondiente que se muestra en la Fig. 49, Durante
las ventanas de rotaciéon" INNER "y " OUTER "

600009

ZCEEED
D) ¥

)

@
S

Fig. 50 Function Of Button
muestran la velocidad en tiempo real del eje de equilibrado con la unidad r/min.

6.1.4.8 Prueba de voltaje de PCB

Al entrar en esta configuracion, la

nombre | +12V VCC VDD AVCC AVSS -12V
Tabla 5 voltaje de PCB muestrael voltaje de| c4gigo | "v12" "Vec" "vdd" | "Avc" | "V5" "y="

alcance | 10.5~ 4.7~ 3.0~ 4.7~ -5.3~- -13~ -
todos 13V 5.3V 3.4V |53V |47V 10.5V

los nodos clave que se

mostrara en el PCB display. Consulte

Tabla 5 para saber el rango de voltaje exacto.
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6.2gestion de la tapa protectora de la cubierta

6.2.1.1 guard effective “eff On”

6.2.1 guard setting “Saf. eff” (
1§ 6.2.1.2 guard ineffective “eff Off"
6.2.2.1 guard control effective “Ctl. On”
\ 6.2.2 guard control setting “Saf Ctl.” (
—[ % 6.2 guard management “-2- Saf.” J 14 6.2.2.2 guard control ineffective “Ctl. Off"
6.2.3.1 guard pneumatic switch effective “a.OP On”
6.2.3 guard pneumatic switch setting (optional) “Saf. a.OP” (

1§ 6.2.3.2 guard pneumatic switch ineffective “a.OP Off"

Fig.51 Manejo de la cubierta protectora

6.2.1 Ajuste protector de la eficacia de la cubierta

La cubierta protectora debe establecerse efectiva para proteger la seguridad del operador de acuerdo con la ley

de diferentes areas.

Cuando este ajuste es efectivo, la medicidn sélo se puede iniciar cuando la cubierta protectora estd cerrada. Si

la cubierta protectora se abre durante la medicidn, el equilibrador se frenardy se detendrd automdticamente.
Cuando el resultado es incorrecto, los elementos de 6.2.2 y 6.2.3 no apareceran . El hecho de que la cubierta
protectora esté instalada o no lo este no podra influir en el trabajo del equilibrador.

6.2.2 Ajuste de la eficacia del control del protector

Cuando esté configurado de forma efectiva, cierre la cubierta protectora vy, al mismo tiempo, inicie el control de
la cubierta protectora para iniciar la medicidn de la balanza.

6.2.3 Ajuste del interruptor neumatico de la cubierta protectora (opcional)

Cuando esta configuracion es efectiva, la medicidn se puede iniciar solo cuando la cubierta protectora estd mas cerca
| u

. STOP , 7. . . .
Presione ©53%0 , el protector sera automaticamente cerrar o abrir. protector cubrir puede ser abierto o cerrado

manualmente también.

6.3 Ajuste de la unidad del balance
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1

6.3.1 balance unit setting “Unb. Unt"

6.3.1.1 unitis gram “Unt. Gr"

6.3.2 min. Unbalance value setting “Unb. Lit"

6.3.1.2 unitis ounce "Unt. Oz"

6.3.2.1 min. Unbalance value 1~20Gr “Lit. XX"

-[ % 6.3 balance unit setting “-3- Unb." I

6.3.3 balance mode setting “Unb. Sav."

6.3.2.2 min. Unbalance value 0.1~0.350z “Lit. 0.XX"

6.3.3.1 weight saving mode “Sav. On"

6.3.3.2 precise mode “Sav. Off"

Figura 5alance ulienSetting

6.3.1 Unidad predeterminada del valor de equilibrio de la puesta en marcha

Gramo u onza.

6.3.2 Ajuste minimo del valor

de desequilibrio

El rango es de 0~ 50 gramos o 0~ 1.75 oz. Cualquier valor menor que esto es invisible.

6.3.3 Ajuste del modo de equilibrio

En esta configuracién "ON" significa modo de ahorro de peso ;" Desactivado "significa modo preciso .

6.4 Ajuste de calibre(Fig.53)

6.4.1 Galga automatica una unidad

mm/Pulgadas.

6.4.2 Galga automatica una

resolucion

Sistema métrico
1mm/5mm
Sistema britanico
0,1Inch/0.2Inch

6.4.3 Medidor automatico valor
predeterminado de inicio Fig.53
Ajuste de medidor automatico

Calibrar una puesta en marcha

6.4.1.1 aunit=mm

641 gaugeaunitsetting  “a- Unt"

1 6.4.1.2 aunit=Inch

64.2.1 aresolution = Tmm

\

6.4.2.2 aresolution =5Smm

\

6.4.2 gauge a resolution setting *-a- Stp."

6.4.2.3 a resolution = 0.1Inch

6.4.2.4 aresolution = 0.2Inch

6.4.3 astartup default value setting "-a- Vol 6.4.3.1 default a startup value "-a- XXX*

6.44.1 dunit=mm

644 gauged unitsetting  *-d- Unt”

1 6.44.2 dunit=Inch

6.45.1 d resolution = Tmm

\

6.45.2 d resolution =5mm
6.4.5 gauge d resolution setting *-d- Stp."

\

-[ % 6.4 automatic gauges setting “-4- a.b.d.” }

6.45.3 d resolution = 0.1Inch

6.45.4 d resolution = 0.5Inch

6.4.6 default d startup value setting "-d- Vol." 6.4.6.1 default d startup value *-d- XXX"

6.4.7.1 b unit=mm

6.4.7 gauge b unitsetting  “b- Unt"

1 6.4.7.2 b unit=Inch

6.4.7.1 b resolution = Tmm
————
6.47.2 b resolution =Smm

6.4.8 gauge b resolution setting "-b- Stp” P —

6.4.7.3 b resolution = 0.1inch

6.4.7.4 b resolution = 0.5Inch

6.4.9 b startup default value setting "-b- Vol." 6.4.9.1 bstartup default value “-b- XXX"

6.4.10.1 ad enabled “rad On"
6.4.10 a d enabled setting “rad En", (OnlyE02)

1 6.4.10.2 ad disabled *rad Off"
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el valor predeterminado se puede establecer aqui, el rango del valor predeterminado es 10 ~ 350mm. El valor

predeterminado es 115mm.

6.4.4 Medidor automatico d unidad mm/Pulgada.

6.4.5 Resolucion automatica de lagalgad

Sistema métrico: Imm/5mm

Sistema britdnico:0.1Inch/0.5Inch .

6.4.6 Valor predeterminado de inicio del medidor automatico d

El valor predeterminado de inicio del medidor d se puede establecer aqui, el rango del valor predeterminado es

254 ~ 813mm (10Inch ~ 32Inch). El valor predeterminado es 572mm(22.5 Inch).

6.4.7 Medidor automatico b unidad mm/Pulgada.

6.4.8 Resolucion automatica de lagalgab

Sistema métrico: Imm/5mm

Sistema britanico:0.1Inch/0.5Inch

6.4.9 Valor predeterminado de inicio del medidor automatico b

El valor predeterminado inicial del medidor b se puede establecer aqui, el rango del valor predeterminado es

38 ~ 636mm (1.5 pulgadas™ 25 pulgadas). El valor predeterminado es 209mm(8.25 Inch).

6.4.10 Ajuste automatico de la efectividad del anuncio del medidor (E02)

Los medidores automaticos ay d se ensamblan juntos. Esta configuracion se puede activar o desactivar al mismo
tiempo. Esta funcién se utiliza para desactivarlo cuando el indicador automatico tieneunerrory, a continuacion,

introducir los valores del anuncio manualmente.

6.5 Ajuste de la funcidn asistida (Fig.61)

6.5.1 Ajuste eléctrico del pitido

Encendido / apagado del pitido eléctrico.
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6.5.2 Ajuste eléctrico del sonido del pitido

Encienda / apague el pitido automatico mientras se pega el peso.

6.5.1.1 turn on beeping “bee. On”

6.5.1 electric beep setting ~ “Fun. bee”,

6.5.1.2 turn off beeping “bee. Off"

6.5.2.1 turn on beep prompt “r.be On"

\ 6.5.2 electric beep prompt setting “Fun. r.be”
-[ % 6.5 assisted functions setting “-5- Fun.” ) 6.5.2.2 turn off beep prompt “rbe Off"

6.5.3.1 turn on sleeping “SLP Off"

6.5.3 sleeping function setting, ~ “Fun. SLP”

6.5.3.2 turn off sleeping (unit: minute) “SLP XXX"

Fig. 54 Configuracién de funcién

6.5.3 Funcion stanbye (reposo)

Al entrar en el entorno, establecer el stanbye (reposo) apagado o encendido o establecer el tiempo de stanbye con el
rodillo.

(5min,10min,15min,20min,25min,30min,40min,50min,60min,90min,

120min).

6.6 Funcidn asistida motocicleta

Off / ON accesorios de la motocicleta funcion de equilibrio .

* 6 System Setu P 6.6.1 turn on motorcycle accessories balance “CL.0 On”

6.6 motorcycle assisted function "-6- mot." }'[ 6.6.2 turn off motorcycle accessories balance “CL.0 Off*

6.7.1 OPT starting limit setting (30-100g) “OPt XXX"

6.7 OPT function setting "-7- Opt" ]-[ 6.7.2 OPT starting limit setting (1.00-3.5002) “OPt XXX

55 Configuraciéon de la funcién
6.7 Configuracion de la funcion de optimizacién (OPT)

Esta funcidon es establecer el valor minimo para hacer OPT. El rango es

30gram ~ 100gram (1.00 ~ 3.500Z). Cuando el

7.2balance shaft zero calibration ]

equilibrio estatico es maximo

% 7 calibration program 7.3 gauge a calibration  (Only EOZ)]

el valor estd por encima de 100 gram valor, OPT 74 gauge d calibration_(Oriy €02 |

56 Programa de calibraciéon
La operacion no se podra hacer.

7. Programa de calibracion

Pulsempara introducir el contenido de calibracion (Tabla6)
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Y, . . . . L . . .,
Pulse elboton o rodillo para seleccionar los elementos de calibracién correspondientesy, a continuacion, pulse

para entrar. Consulte la Fig.41 para ver la funcion de botén .
7.0 Programa de calibracion (Fig.56)

Tabla 6 Contenido del programa de calibracién

Contenido de calibracion codigo Contenido de calibracidn

Calibrar el valor de equilibrio con el peso

® Calibracion del peso e . oimER Q)
%IL ,U“'_‘ olneh |-,'_,- é estandar
c0z S
@®Calibracion cero  del e i oreR Q) Calibrar el valor de desequilibrio del eje
eje de equilibrio OIL HL ‘ e IE i Elé
c0z 15
@®Calibre distancia G wer . aren 0| Calibrar una calibracién cero
~ F‘u omeh || = 3 —
ol la [ ©Gr [} o]
00z 0,
@®Calibre diametro O e . ouien Q) Calibracién de la posicion del peso cero y del
%l[ﬁf_ ‘ Sigeh ‘ - ,:f - Q calibre ceroy pegado
00z S

7.1 Calibracion del peso

7.1.0 Herramienta de calibracion

Un neumadtico con llanta de acero (14 ~ 17inch sugerido) y un 100g (3.500z) peso estandar suministrado con el
equilibrador. Entrando en calibracién de peso, siga los 3 pasos en
7.1.1~7.1.3. Calibracién cero en primer lugar.

7.1.1 Calibracion cero

Monte el neumatico en el equilibrador, coloque la cubierta protectoray realice la medicidn de calibracién a

cero. Después de la medicién, ira ala paso operacién Monitor

calibracion de peso de prueba estandar exterior g gl olg

P 2 & | —=8

Rueda cero W%\\ Unidad:gramo
©

automaticamente (Fig.57.1). ) ﬂ) \

calibracién J) [
d £ooo) ¥

Unidad:onza

‘18 INNER OUTER )
1] e [ (7177
gL dj = L{dU]Y

Unidad:gramo

Ifch INNER. - ouTER H
SITTFITT| omen mn
fodo) ¥ 350}

7.1.2 Calibracion del peso exterior Como se muestra

en la Figura 57.2, coloque un peso de prueba estandar
Calibracién

de 100 gramos a las 12 en punto, cierre la cubierta del peso

exterior

protectora Fig.57 Programa de calibracion de peso Unidad:onza
‘l: INNER oo OUTER LJ‘\I

g 10d) & [

para iniciar la medicion de calibracion. Después de la & J
Calibracién Unidad:gramo

medicion, ir4 directamente al interior de la calibracién| de peso P -y
. . o omm o)

interior 2350 & (2009

Unidad:onza

de peso de prueba estandar.
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7.1.3 Calibracion interior del peso

Retire el peso de prueba estandar exterior de la parte externa (Fig. 57.3), sujete alas 12 en punto en el interiory
haga la medicidn de calibracion colocando la cubierta protectora. Después de la medicidn, la calibracidn del peso

se termina y debe volver al contenido del programa 7.0.

7.2 Calibracion a cero del eje de balance

7.2.0 Herramienta de calibracion
Un neumatico con llanta de acero (14 ~ 17 pulgadas sugeridas). Realizar estos dos pasos.
7.2.1 Paso de calibraciéon del eje 1(Fig.58) Montar el
neumaticoy marcar la llanta interior y el eje de
equilibrio. Cierre la cubierta protectora para
iniciar la calibracién del eje de

medicién. Después de la

medicién aflojar el neumatico

y deberd girar a la correspondiente

posicidon de larueda y el eje a

180 grados, luego debera apretarlo de
nuevo.

OUTER el
[ ]3
[}

Fig.58 Paso de calibracidon del eje 1 Fig.59 Calibracién del eje Paso 2

o0z

[ OUTER 3 8 INNER
Smm Omm
Sinch { q I omen
oG s gl (L] o

7.2.2 Paso 2 de la calibracion del eje

(Fig.59)
Cierre la proteccion para iniciar la calibracidn del eje. XSTD 02 Q

Después de la medicién, la calibracion se completa y vuelve
al contenido del programa 7.0

Fig. 60 XSTD-02 Calibre
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7.3 Galga una calibracion
7.3.0 Herramienta de calibracion

XSTD-02 , una pinza de calibracién equipada con |Ia
maquina (Fig.60). Al introducir un programa de calibracion,
en primer lugar volver a cero (Fig.61.1), pulse el botc’m,
mostrar "CL.a 100". Coloque la pinza de calibracién entre
el medidor y el gabinete del equilibrador (61.2) y luego
presione, muestra "a = XXX" que estd cambiando con

el medidor de tirado

(Fig.61.3). colocar el medidor a cero y terminar una
calibracién 'y volver al contenido del programa de

calibracién 7.0.

7.4 Calibracion de la galga d
7.4.0 Herramienta de calibracion

XSTD-02, una pinza de calibracién equipada con la maquina
(Fig.60).

7.4.1 Calibracion del calibre d Paso 1

(Fig. 62.1)

Entrando en el programa de calibracién d, en primer lugar

colocar el medidor a cero (Fig.62.1), muestra "CL. d d0".

Fig. 62 Calibracién del medidor d

38

paso Monitor operacién
L/
7

1 | Bcta 5[ 3o

2 | fcLal §
o 224/
7

3 % (100

Fig. 61 Calibre una calibracion

Setp Monitor Opearation
28
7

1

2

3




7.4.2 Calibracién del calibre d Paso 2(Fig. 62.2) Prensa , muestra "CL.d d1". Coloque la pinza de calibracion

entre el medidory el eje de equilibrio y Iuegopresione, muestra "d = X.XX" que esta cambiando con el

medidor tirando.

7.4.3 Calibracion del calibre d Paso 3(Fig. 62.3)

T [ . . . : . .
Pulse, eI indicador laser se enciende, segin modelo. Coloque la cabeza del medidor en la misma linea con el
indicador laser y luego presione, la Gcalibracidn del medidor esta terminada y vuelve a

7.0 contenido del programa de calibracién.
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8 Falla y solucion

8.1 Descripcidon comun del cédigo

Tabla 7 Descripcién comun del cédigo

No. codigo descripcion solucion
1 "Err 00" Elevador de rueda no | Coldquelo en el suelo y reinicie.
funciona
2 "Err 01" La cubierta protectora | Cierre la cubierta protectora. Si el error persiste, significa que el interruptor
esta abierta al de la cubierta protectora esta mal. Consulte el capitulo 6.2.1, apague la
presionar el cubierta protectora efectiva. Después de reemplazar el interruptor de
botdn de inicio proteccion, enciéndalo de nuevo.
Consulte el capitulo 6.1.3.8 para comprobar el giro del motor;
Compruebe la placa de alimentacidn si el motor esta desactivado;
3 "Err 02" La velocidad de giro El motor estd activado, pero el eje no gira, compruebe si la correa
no alcanza el estd destensada o rota;
estandar Si gira normalmente pero la velocidad no es alta, compruebe el codificador
Optico de electricidad; si la visualizacion de la velocidad es normal pero a
simple vista inferior a 150r/min, compruebe que la fuente de alimentacion
es de 60 Hz o 50Hz. Pongase en contacto con el fabricante para la correccion.
Apague y reinicie la maquina. Si el error persiste, consulte 6.1.3.5 para
. comprobar a. Sia es anormal, contacte con el servicio de asistencia;
"Err 10" Medidor A pre b aorme .
. Desactive la funcién AD segun las instrucciones
deshabilitado . .
4 6.4.10 e introduzca un valor manualmente antes del servicio.
"Err 11" El calibre A no ha sido| Consulte el articulo 7.3 para calibrarlo.
5 calibrado
"Err 12" El medidor A no tiende | Tire hacia atras al cero.
6 a volver a cero
lApague y reinicie la maquina. Si el error persiste, consulte 6.1.3.6 para
. comprobar d. Si d es anormal, contacte con el servicio de asistencia;
7 "Err 15" Medidor D P . ., . . .
deshabilitad Desactive la funcién AD segun las instrucciones
eshabllitado 6.4.10 e introduzca el valor del anuncio manualmente antes del servicio.
8 "Err 16" El medidor D no ha Consulte 7.4 pararealizar la calibracion.
sido calibrado
Apague y reinicie la madaquina. Si el error persiste, consulte6.1.3.7 para
"Err 20" Medidor B comprobarA b. Si b, es anormal, compruebe si la cone?<|9n es.ta desactivada
deshabilitado o no (Fig.7). Ponga.xse en co.nltacto con ?I §erV|C|o si n? se trata
correctamente; desactive la funcion b como se indica en 6.4.12 e introduzca
el valor b manualmente antes del servicio.
10 "Err 21" El calibre B no hasido | Consulte 7.5 para realizar la calibracion.
calibrado.
11 "Errar No se harealizado la | Pdngase en contacto con el fabricante para obtener instrucciones.
CAL" c?nflgurauon de
fabrica.
"Errar El proceso de Significa un funcionamiento incorrecto durante la calibracién. Consulte el
Dat" calibracion del Capitulo 7 para obtener el correcto funcionamiento de calibracion.
12 medidor es incorrecto.
13 "Err SYS" | Fallo del sistema Pdéngase en contacto con el servicio postventa.
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8.2 Descripcion y solucion del cédigo de error (Tabla 8)

Tabla 8 Cédigo de error y solucién

No. codigo descripcion No. codigo descripcion
1 "Off Off" Parada de emergencia con 2 "Go Go" medicién
botén
3 R Estado en suspension 4 "a= xxx" Introducir un estado
5 "d= xxx" Estado del parametro de 6 "b= xxx" Estado de la entrada b
entrada
7 "al= xxx" Introduzca unestado 1 8 "a2= xxx" Estado de entrada a2
9 "dl= xxx" Estado de la entrada d1 10 "d2= xxx" Estado de d2 de entrada
11 "e"" Posicion de limpieza a las 6 12 A Alas 12 en punto
en punto operacién de posicidon
13 "Opt" Optimizacion de la 14 "SpL" Operacion de divisidn
operacion
15 " Hid " Cantidad de radios en modo 16 "tol. CAL" Accesorio de motocicleta
SPL1 tare el peso quitando la
operacién
"dyn bal " Equilibrio dindmico 18 "St.1"~"St. 3" Equilibrio estatico
1~Equilibrio estatico 3
19 "ALU -1-"~ Modo de equilibrio ALU 1~ 20 "EAL -1-"~ Modo EALU 1~ 2
IIALU _3_" 3 IIEAL _2_II
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9. Apéndice

9.1 EO1 Esquema eléctrico
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Fig. 63 EO1 Esquema eléctrico




9.1 EO2 Esquema eléctrico
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Fig. 64 E02 Esquema eléctrico
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