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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 EQ9820.

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
implementacion de la seguridad.

m No utilice la equilibradora de ruedas en una atmdsfera potencialmente explosiva.

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 Normas de seguridad

lluminacién

Mantenga suficiente iluminacion.

Proporcione 200Lux en el sitio y sin riesgo adicional.

No utilice al aire libre. Y si el usuario lo 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 maquina esta nivelada al suelo antes de utilizarla.

El desmontar y la disposicion

DANO AMBIENTAL.

Sélo el personal debidamente formado podra 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 alimentacion, asegurese de que no se puedan encender
involuntariamente y verifique que se hayan desconectado. Para evitar un cortocircuito , cubrir o aislar
de otra manera cualquier parte cortante .

Si no 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 presidon sea la misma que la presién del aire ambiente. Si
no lohace, puede provocar lesiones.

iLESIONES PERSONALES!

Asegure la unidad contra resbalones.

La unidad esta lista para el transporte.

Es importante que se observe toda la informacidn 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 deberd velar por que:

Los componentes se separan segun los tipos de material, asegurarse de

que los materiales de operacién estén clasificados y separados segun 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 vy las
regulaciones ambientales.




Informacion regular

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

con la Directiva(s) de la UE:

Directiva 2006/42/CE sobre maquinas

Directiva de compatibilidad electromagnética 2014/30/UE

Fabricante:

Nombre:

Direccién:

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

Declaracion de ruido

Nivel de potencia sonora: LWA<85dB

variacién aproximada 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 correlacién entre los niveles de emisidon y exposicién, 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 exposicion de la mano de obra incluyen las
caracteristicas de la sala de trabajo, la otra fuente de ruido, etc., es decir, el nimero de
magquinasy otros procesos adyacentes. También el nivel de exposicion permisible puede variar
de un pais a otro. Esta informacidn, sin embargo, permitird al usuario de la maquina hacer
una mejor evaluacién del peligro y el riesgo."

1.1 Instruccion de seguridad

e El operador de la equilibradora de ruedas debe estar formado profesionalmente. Un funcionamiento

inadecuado dard lugar a resultados de medicidn incorrectos.

e La calibracidon debe hacerse en estricta conformidad con este manual. Una calibracién incorrecta hara que

equilibradora no funcione correctamente.
e  Elentorno 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  La proteccidon de seguridad deberd fijarse en el estatuto de proteccion efectiva.

e  La violacién de las instrucciones de transporte y operacion en este manual estd estrictamente prohibida. El

fabricante no se hard responsable de ninglin dafio o lesién causada por dicha operacion.
e  Exceder el rango de medicidn del equipo podria causar dafios y una medicidn inexacta.

e 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

A

El signo de evitar lastimar la
mano al instalar y apretar el
anillo de acero.

_ El signo de proteccion de que

la  mdaquina dejara de
funcionar cuando se abre la
cubierta protectora .

La sefial de proteccion del eje
principal de la balanza estd
prohibida al moverse.

Sefial de tierra de seguridad.




» . . El marcador laser funciona.
Conexion de alimentacion, . .
) o 5 No lo mire directamente.
interruptor eléctrico y otra sefial . .
o o , Mirar el laser puede causar
de indicacidn eléctrica . ; N
daios irreparables en sus

ojos

Monte y desmonte la rueda
con el pedal, Unicamente
cuando la proteccion de la
rueda esté abierta.

- No pisar

——
¥
Mo rasmlng

Detenga la medicion y frene la

rueda con el pedal, Unicamente

' {E‘j cuando el protector de la rueda
' a esté cerrado.

2. Especificacion técnica

2.1 Aspecto total

Fig. 1 Detalle de la
Estructura de la apariencia

Tabla 1 Descripcion de la estructura de apariencia

posicion Descripcidn especifica EQ9820
1 Cubierta protectora de neumaticos V'
2 Soporte ultrasénico del medidor de ancho B v
3 Sensor Ultrasénico \
4 Unidad de control de pantalla principal v
5 Soporte de pantalla V'
6 Cubierta de ABS y bandeja de peso V'
7 Interruptor de alimentacién V'
8 Lubricador atomizado y separador de aceite y agua V'
9 Manga cénica No.2 Vv
10 Varilla manga conica v
11 Manga cénica No.3 v




12 Manga coénica No.4

13 Caja equilibradora — habitaculo
14 Panel Frontal
15 Indicador automatico

16 Eje de equilibracién

17 Placa de brida de superficie de montaje
18 Pedal
19 Interruptor de reposo
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20 Manga conica No.1

21 Tazon de nylon de proteccion de anillo de acero V'
22 Tuerca rapida Adaptador
23 Medidor colocador de plomos v
24 Indicador de posicién del laser \J
25 Soporte tapa de proteccién v

2.2 Panel de control
2.2.1 Panel operacion

Tabla 2 Descripcion de la funcion del panel de contzg

posicidn Descripcidn especifica
1 Botdn giratorio
2 F1/ Posicién “on” automatica
3 F2/ freno eléctrico “on/off”
4 Star / Stop

Fig. 2 Panel de control frontal

2.2.2. Descripcion iconos

Tabla 3 Funcién de los botones de la pantalla principal

icono descripcion icono descripcion
Botdn de seleccidn multiusuario. Presione Botdn de seleccidn de accesorios. Pulse este botdn
& este botdn para cambiar de Usuariol a para seleccionar los accesorios correspondientes
Usuario 4. (Consulte los detalles en el (consulte los detalles en el capitulo 5.3.14 Uso de

Capitulo 5.3.12 Gestion multiusuario) accesorio)

Botdn de configuracidn. Ingrese la configuracion
con este botdn. (Consulte los detalles en el Capitulo
6 Configuracién del sistema)

Fe Botdn de seleccidn del tipo de peso.
{} Presione este botén para seleccionar un tipo
de peso diferente. Ver detalles en Capitulo
5.3.3.1 Peso material y tipo)

Botdn de prueba. Presione este boton para ingresar
al programa de prueba. (Ver detalles en el
programa de prueba del Capitulo 8)

Botdn de calibracién. Ingrese al programa de
calibracidn con este botdn. (Ver detalles en
el Capitulo 7 Calibracién programa)

~t~ | [Boton de freno de posicién de equilibrio (ver @) Aviso: presione el botdn F2 para "bloquear /
detalles en Capitulo 5.3.15.8 Programa de F2 desbloquear"
correccion del freno de posicion)

@ B @ &

lAviso: presione este botdn para ingresar la
medicion
pantalla




Table 4 LCD iconos descripcion pantalla

icono descripcion icono descripcion
No hay ningun accesorio instalado E Se esta utilizando el accesorio n°1
5 El estado actual es equilibrado de = El estado actual es equilibrado de coche
w motocicleta N — q
&+ @ o—oF
Usuario 1 El peso necesario es Zn.

=

El peso necesario es Fe.

El peso necesario es Pb.

El estado

actual es “Correccion de
bloqueo de
posicién del contrapeso”

La marca del laser indica la posicién de desequilibrio.
No lo mire directamente.

La rueda esta bloqueada

Posicion de equilibrio a las 12 en punto

Posicion de equilibrio a las 6 en punto

Limpiar la superficie de la llanta donde se debe
posicionar el contrapeso.

Funciones botones pantalla medicién

descripcion

descripcion

Boton de retroceso presionelo para volver a Ia
pantalla principal.

Interruptor de luz. Presiénelo para controlar la luz
interior de la rueda

Botén de cambio de unidad de peso. Presionelo

para cambiar de gr/Oz

Buena lectura. Presiénelo para leer el valor exactd
del
peso den gr/Oz

Botdn de seleccidon del modo de medicion.
Presionelo para ingresar a la pantalla de
“seleccion del modo de medicién”. (Consulte el
Capitulo 5.3.1 Seleccion del modo de equilibrio)

Boton de entrada manual de parametros de la
rueda. Presidnelo para ingresar al estado de
entrada de parametros (ver capitulo 5.3.2.2
Pardmetro de rueda de entrada manual)

oPT)

Botdn OPT. Aparece cuando la condicién OPT es
disponible. (Consulte el Capitulo 5.3.6 Funcion

Boton SPL. Aparece cuando la condicién de
division de peso estd disponible. Consulte el
Capitulo 5.3.9 Funcidn SPL)

las 6 en punto.

Botdn de cambio de las 12 en punto / 6 en
punto. En el estado de pegado de peso,
presidnelo para seleccionar las 12 en punto o

Boton de equilibrio de accesorios de
motocicleta. (Ver Capitulo 5.3.10.1 Operacion
de eliminacién del peso de tara de los
accesorios de la motocicleta)

®.
F1

IAviso: presione F1 para localizar
automaticamente el desequilibrio punto

IAviso: Presione F2 para bloquear / desbloquear.

&

Mensaje: Start/ Stop

Mensaje: Start/Stop

Tabla 6 Funciones botones pantalla configuracio

icono

descripcion

descripcion

Consulta

Opciones lenguaje

rueda

Configuracion de la funcién de proteccion de la

Equilibrar los ajustes de peso

Ajuste de visualizacién y medicion del calibre A

IAjuste de visualizacién y medicion del calibre B

Ajuste de visualizacién y medicion del calibre D

Configuraciéon panel de control




Configuracién de parametros de accesorios

Ajuste de control de levantador asistido

@

Mensaje: Presione F2 para regresar a la pantallg
principal

Tabla 7 Funciones botones pantalla calibracién

icono

descripcion

icono

descripcion

Calibracion del eje al punto cero

Calibracion peso

Calibracion del calibre A

Calibracion del calibre B

Calibracion del calibre D

Mensaje: Presione F1 para cambiar la unidad de
Mm/pulgada

@eea®

Mensaje: Presione F2 para regresar a la pantallg
principal

Tabla 8 Funciones de los botones pantalla de prueb

descripcion

descripcion

Prueba del interruptor

Prueba control motor

@D

Prueba de sefial del sensor piezoeléctrico

A/D, B prueba calibracion

’

Prueba de voltaje de digitos de tablero
eléctrico

Mensaje: Presione F2 para regresar a la pantallg
principal

Tabla 9 Descripcién del boton en la pantalla de seleccién

descripcion

icono

descripcion

runout measurement”

icono
% Select “dynamic balance” Select “EALU1 balance”
% Select “EALU1 balance” Select “ALU1 balance”
% Select “ALU2 balance” Select “ALU3 balance”
% Select “ALU4 balance” Select “ALU5 balance”
@ Select “ALUG6 balance” Select “ALU7 balance”
] Select * radial runout and axial Select *“ motorcycle dynamic balance”

00060600060

principal

@ Select “motorcycle static balance” Select “static 1 mode”
% Select “static 2 mode” Select “ static 3 mode”
% Select “ static 4 mode” Select “static 5 mode”
% Mensaje: Presione F2 para regresar a la pantallg




2.2.3 Instrucciones boton configuracion

El funcionamiento de los botones se muestra en la figura 4.

Para mover el cursor gire el eje de la rueda e ingrese la seleccion.
Los botones F1 y F2 funcionan para los correspondientes iconos
y funcionan en diferentes pantallas.

STAR/STOP estos botones funcionan para la funcion

correspondiente se muestra en los iconos.



2.3 Funcidn principal

Tabla 3 Descripcion de la funcion de todos los modelos

Descripcién de la funcién EQ9510 EQ9520

Equilibrio dindmico estandar

Modo estatico 1,modo estatico 2,modo estatico 3

Modo de equilibrio ALU1~ALU3

Modo de equilibrio EALU1~EALU2

Equilibrio OPT en modo de equilibrio dindmico y estatic

Modo ALU y EALU, segmento de peso ocultar funcidn SPL.

Equilibrio dindmico estandar de la motocicleta

Balance estatico de la motocicleta

Funcion de restablecimiento del accesorio de motocicleta

L L LKL KK (<K<

Gram/oz, mm./in. funcidn shift

Funcion de calibre automatico (a-d)

Funcién automatica de medicidn que asiste al pesoy se pega

Funcién de cambio de posicién de pegado /limpieza

Funcion de auto-calibracion

La funcidon de proteccién de la cubierta protectora

LI LKL <LK <L KL< <LK (<K )<< (<K<

< L <L <

Funcidn de autoinspeccion y diagndstico de fallas

Descripcion EQ9820

Equilibrio dindmico estandar \

Modo 1 estatico, modo 2 estatico, modo 3 estatico

Modo de equilibrio ALU1 ~ ALU7

Modo de equilibrio EALU1 ~ EALU2

Balance OPT en modo de balance dinamico y estatico

SPL en modo ALU y EALU

Modo de mediciéon de la excentricidad radial y la excentricidad axial de la llanta

Equilibrio dindmico estandar de motocicleta

Equilibrio estatico estandar de motocicleta

Funcion de reinicio de accesorios de motocicleta

Gramo / oz, mm./in. funcién de cambio

Medidores automaticos (a-d) y funcidn de iluminacién

Funcién de indicador automatico ultrasénico (b)

Funcién de sujecion de peso asistida por calibre automatico

Funciéon de cambio de posicidn de limpieza / adherencia de peso

Funcién de indicacion laser de posicion de adherencia de peso a las 12 en punto

Funcién de indicacion laser de posicion de pegado de limpieza de 6 en punto.

Funcién automatica de localizacién y bloqueo.

Funcion de autocalibracion
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Eje de sujecidén automadtica

Sujeccion manualmente del eje

Funcién de proteccién del protector

Funcién de diagndstico y autocomprobacion de problemas




2.4 Especificaciones técnicas especiales

Voltaje de alimentacion (monofasico) 220V /50 Hz
110V /60 Hz
Consumo de Aire (Unicamente para DCB-E22) 0.45-0.8 MPa
Grado de proteccion IP 54
Consumo de energia 180 W
RPM maximas 160 r/min
Tiempo de ejecucidn Promedio 7-11s
o longitud-a- 10 mm — 350 mm 0.4"—13.8"
§ Diametro de la llanta de acero -d- 254 mm — 813 mm 10.0"—32.0"
t§ Ancho del neumatico -b- 38 mm — 636 mm 1.5"—25.0"
§ Diametro del neumatico <1100 milimetros <43,3"
Peso de los neumaticos <75kg <1651b
Error de medicién <tlg 0,1 onzas
Error de fase <t1°
Error automatico del medidor +1 mm +0,1"
Peso neto del equipo 82 Kg. (E21) 180.80 libras
96 Kg. (E22) 211.60 libras
Ruido de funcionamiento <70dB
Entorno de trabajo Temperatura: -20 °C~ 50 °C
Humedad relativa<85%

3. Transporte y almacenamiento

La equilibradora de ruedas debe transportarse y almacenarse en el paquete
original y debe apilarse de acuerdo con las instrucciones del paquete.
Desplace el pallet con una carretilla elevadora como se muestra en la Fig.5.

Fig.5 Embalaje y capacidad de 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
y el agente de envio inmediatamente si hay alguna duda.

@ Abra la caja de embalaje de la confirmacidon de que el paquete de mercancias no estan dafiados.
Aseglrese de que cada cajade componentes esta de acuerdo con la lista de embalaje. Compruebe
la maquina vy los accesorios.

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

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



4.2 Campo de la instalacién

® E|entorno detrabajo debe cumplir el requisito del articulo 2.4. El suelo debe ser llano, sélido
sin otras perturbaciones ni vibraciones.

L300
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Fig. 6
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® |as tomas de corriente deben coincidir con los requisitos de alimentacién de 2.4. Para EQ9820,
también se debe proporcionar suministro de aire de acuerdo con el requisito en 2.4.

® [Elespacio de instalacién debe cumplir con el requisito de tamafio descrito en la Fig.6 para asegurarse
de que todos los componentes funcionen sin ninguna limitacion.
@ El equilibrador no debe exponerse al sol ni a la lluvia. Se debe construir un refugio si se usa al aire libre.

4.3 Montaje de piezas

4.3.1 Conjunto del eje de balance

Saque las piezas del tornillo de avance (Fig.6) o las piezas del eje automatico (Fig.7) de la caja de accesorios y
montelos como se muestra en las figuras siguientes.

~ 7
( ||'I|- [ )}'f { . 3
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Fig.7 Conjunto de tornillo de avance del eje E21 Fig.8 Conjunto de eje automatico E22

=

4.3.2 Conjunto de proteccion

El conjunto de la cubierta de proteccion se muestra en la Fig.9
Primero conecte el enchufe del interruptor de proteccidn y luego fije la bolsa en la posicion correspondiente.

4.3.3 Instalacién del manguito cénico (Fig.9)

Fig.9 protector, conjunto de manguito de varilla



4.4 Conexidn de alimentacion y suministro de aire
4.4.1 Instalacion de la unidad de control de la pantalla principal

Conecte la unidad de visualizacion como se muestra en la Fig.9 y luego conecte el cable VGA.

Fig.10 Conexi6n

4.4 Conexion de suministros de aire y energia
4.4.1 Instalacién de la unidad de control de la pantalla principal
Conecte la unidad de visualizacion como se muestra en la Fig.10 y luego conecte el cable VGA
4.4.2 Conexion de la fuente de alimentacion

Consulte la Fig. 11 para conectar y enchufar el otro extremo en la toma de corriente.
NOTA: La toma de corriente debe cumplir con la norma local y los requisitos de
punto 2.4 de este manual.

Fig.11 conexion de la Fig.12 conexion de
fuente de alimentacion T, suministro de aire

4.4.3 Conexion de suministro de aire (Fig.12)

El suministro de aire debe cumplir con los requisito del punto 2.4 en este manual. Ajuste el aire
de acuerdo con el Manual de funcionamiento del FRL de tratamiento de aire.

5 Empezando atrabajar

5.1 Autocomprobacién de inicio

Encienda el sistema de equilibrado autocomprobacién y luego ingrese el ajuste preestablecido modo de
equilibrio. El modo predeterminado es el modo dindmico.

5.2 Montaje y desmontaje de ruedas

5.2.1 Montaje y desmontaje de la rueda

Hay dos formas de rueda montaje, direccion delantera y direccion inversa. Primero elija la manga cdnica que coincide
con el tamafio del orificio de la llanta para garantizar que el orificio central esté dentro del rango del cono y luego
monte la rueda como se muestra en la Fig.13. Finalmente apriete la tuerca de cambio rapido.

Montaje de la direccion delantera de la rueda Montaje en direccion inversa de la rueda

Desmonte la rueda desenroscando la tuerca de cambio rapido y quitando la rueda y el manguito.



5.2.2 Montaje y desmontaje de la rueda E22

lgual que 5.2.1, hay dos formas de montar la rueda. Primero elija el manguito que coincida con el tamafio del orificio
de la llanta para asegurarse de que el orificio central esté dentro del rango del cono, luego monte la rueda como se
muestra en la Fig.13 y finalmente pise el pedal para terminar el montaje.

Por el contrario, abra la proteccidn y pise el pedal, retire la rueda y el manguito.

5.2.3 Montaje de ruedas especiales

5.2.3.1 Montaje de ruedas anchas

Se necesita un accesorio opcional XSTD-2X llamado brida de
extensién para montar ruedas anchas. Ensamble la brida como se
muestra en la Fig.15 y luego monte la rueda. Este accesorio
permite ampliar el ancho de la rueda a medir.

5.2.3.2 Ruedas de montaje sin agujero central

Se necesita un accesorio especial XSTD-61 (opcional) para montar
las ruedas sin agujero central. Monte como se muestra en la Fig.16.

Fig.16 rueda sin agujero central




5.3 Operacion de equilibrado

5.3.1 Encendido y seleccidn del equilibrado

Encienda el equilibrador, se inicia la animacion del sistema y acceda a la pantalla principal (Fig. 17). Presione° para
ingresar a la pantalla de medicién (El modo predeterminado es "estandar Fig. 17)

Pb = sy Sy

Standard dynamic balance measurement
[sTa1
50

v Q i

AZRE0

Fig.17 encendido

En el modo de medicidn, presione .i para ingresar a la seleccién del modo de balance, (consulte Fig. 18) . Seleccione
de acuerdo con los diferentes tipos de ruedas y las preferencias del usuario. El modo PP, un modo de verificacion y
evaluacion asistida, es para medir el descentramiento radial de la llanta y

5.3.6 OPT functi
5.3.4 Standard dynamic balance ]&

Static 1 balance 536 OPT function
/ Static 2 balance 536 OPT function

- Static 3 balance  5.3.6 OPT functi
5.3.5 Static 1~ 5 balance } —
Static 4 balance 536 OPT function
Static 5 balance  5.3.6 OPT function

ALU1 balance

ALU2 balance 5.3.9 SPL function

ALU3 balance 539 SPL function

% Balance mode

5.3.7 Aluminum rim ALU1~7 balance ALU4 balance

EALU1 balance 539 SPL function

53.8 EALU balance ' < EALU2 balance 539 SPL function

Motorcycle dynamic balance
2310 Motoroydebaiance } < Mutorczcle Static balance

5.3.11 Rim radial runout and axial runout measuremem]

Fig.18 modo equilibrado

valor de descentramiento axial. Excepto el
equilibrio estatico, todos los demds
pertenecen al equilibrio dinamico
estandar.

ABD EALU2 EALU1
parametro parametro parametro

Fig.19 Parametro rueda



En los modos de equilibrio que no son de motocicleta, se recomienda encarecidamente el modo EALU ya que es
mucho mas conveniente, rapido y preciso. Es un buen sustituto de los tradicionales

Modo de equilibrio ALU. Ingrese EALU 1 o EALU 2
Usando el calibre automatico para medir la llanta
tamafio (consulte el capitulo 5.3.2.1 entrada
parametro de rueda)

5.3.2 Entrada de parametro de rueda

Ingrese la medida modo
(excepto PP modo)
Entrada primero el pardmetro it
delarueda. (VerFig.19) v B, 14.4

Entrar automaticamente en el modo EALU2  Entrar automaticamente en el modo EALU1

Fig.21 medir el valor AD

5.3.2.1 Parametro de rueda de entrada automaticamente

Select the following options Select the following options

Fig.22 medir el valor AD

indicador automatico, la pantalla muestra el funcionamiento sincronicamente (Fig.20). Se toman los valores
de Gauge back y A D. El sistema vuelve a la pantalla de medicién automaticamente. El valor B se ingresara
automaticamente antes de cerrar la proteccion de la rueda para iniciar la medicion.

Si continua tirando del medidor hasta el segundo
punto, el sistema automaticamente

ingrese EALU1 o EALU2 para obtener Al, A2, D1,
D2 o ingrese los valores A, A2, D, D2 (Fig.21) .
Retroceda, la pantalla mostrara las selecciones
como se muestra en la Fig.22.

El modo de medicion se puede cambiar con girando el eje de la rueda.

Si no cambia, ignore la seleccién e 23 ingresar o modificar pardmetros
ingrese al modo de medicidon EALUx. en modo dindmico, estatico ALUx
mode

5.3.2.2 Introduzca los parametros de la rueda manualmente

Presione para ingresar a la pantalla de ingreso manual.
Seleccione el recuadro que quiera modificar, después mantenga pulsado el
botdn del simbolo “mas y menos” sin soltarlo,




Gire el eje de la rueda para modificar el valor y después suelte y presione el mismo botdn para ingresar los parametros.

En el estado de entrada, presione @ para cambiar

la unidad (mm/ pulgada) , o presione @ para modificar la
resolucién (1 mm /5mm, 0.5 pulgada/ 1.0 pulgada.

Presione E] para controlar la luz. wom

Presione 11 para salir y regresar a pantalla de medicidn. ] o DD

25 ingresar o modificar parametros
en EALU1

En estandar dinamico, estaticol-5 o }
Pb o= wg &y

Estado ALU1 ~ ALU7, presione para ingresar al estado
deentradaA. B. D (Fig.23)
La secuencia de botones giratorios 1-5 estd marcada en la imagen

en consecuencia. Presione e para regresar e iniciar la medicion
directamente.

En estado EALU2, presione paraingresarA, D. A2, D2

entrada (Fig.24). 26 ingresar o modificar parametros
en modo motocicleta

La secuencia del mando giratorio 1-6 esta marcada en la imagen.

Presione e para regresar e iniciar la medicion directamente.

En EALU1staturs, presione paraingresar Al, D1, A2
entrada D2 (Figura 25).

La secuencia del mando giratorio 1-6 esta marcada.
Figura 27 punto de equilibrio de la rueda del automovil

Presione e para regresar e iniciar la medicion directamente.

En modo motocicleta(opcional), presione paraingresar A, B, D
entrada (Figura 26)

La secuencia del mando giratorio

1-5 estd marcado en la imagen

respectivamente

Presione ‘para regresar e iniciar la medicion directamente. contrapeso contrapeso
pegar sujetar
Fig. 28 Contrapeso

5.3.3 Posicion de sujecidn y agarre del peso
Hay 5 puntos de equilibrio de la rueda del automévil, P1, P2, P3, P4y P5. En P1ly PS5, el peso debe sujetarse a las 12 en

punto; P2, P3 y P4 deben estar atascados en 12 en punto o 6 en punto (Fig.27).
Select the following options

5.3.3.1 Peso material y tipos
Vea las formas del contrapeso en la figura 28. El
los materiales son Pb, Zn y Fe.
En la pantalla principal, presione, aparecera un cuadro
de seleccion. Gire el botdn giratorio para seleccionar el
material de peso (Fig.29)
Fig 29 Seleccién material contrapeso

20



5.3.3.2 Posicion de pegado

Consulte la Fig. 30 para ver la posicidon de pegado de las 12 en punto P2 ~ P4. La posicion de las 6 en
punto es la misma
P2 P3 P4

Fig.30 posicién adhesivo

- Standard dymm baln:e measurement
ISYM
Las posiciones anteriores no son adecuadas para los modos

EALU1 y EALU2, ya que sus posiciones son decididas por la medicion IV : Hin

indicador.

Fig. 31 Equilibrado dindmico estandar

5.3.4 Equilibrio dinamico estandar

El modo predeterminado del sistema es el equilibrio dindmico estandar (Fig.31) . En otros modos,

consulte la operacion en el Capitulo 5.3.1 Seleccione el equilibrio dinamico al iniciar para ingresar al modo dinamico.
El equilibrio dinamico es un modo de equilibrio vectorial, que se realiza en P1 y P5. Para el rueda, cuyo ancho es
inferior a 2,5 pulgadas, en lugar de equilibrio dinamico,

Se recomienda el equilibrio estatico.

Siga la operacion en el Capitulo 5.3.2 pardmetro de rueda de entrada para ingresar AD valores. El valor B se puede medir
al cerrar la proteccién de la rueda. (Fig.32)

5.3.4.1 Medicion de equilibrio dindmico

Después de la medicidn del valor B, el sistema inicia
automaticamente la medicién de la balanza,
o cuando la proteccién de la rueda esté cerrada,

presione e para iniciar la medicidn del equilibrio
(Figura 33). Durante la medicidn, el icono

@ se vuelve hacia @

La medicion se detendra automaticamente en
aproximadamente 7 segundos, y la primera parada

y bloqueo se encuentra en el punto de mayor desequilibrio.
La medicion del equilibrio dindmico esta terminado.

T !"g)w ) Istop

Figura 33 durante la medicidn del equilibrio dinamico
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5.3.4.2 Parada de emergencia durante la medicion

Durante la medicidn, para una parada de emergencia, presione o pise el pedal o abra el protector de la rueda para
detener la medicién (Fig.34)

Fig.34 métodos de parada de emergencia

5.3.4.3 Equilibrado dinamico operacion

Pedal para detener. presione el botdn para detener. Abra el protector para detener.

Abra el protector de la rueda y la rueda se bloqueara. El laser interior de las 12 en punto la marca y las luces se iluminan
automaticamente. Siga la operacion en la Fig.35, sujetar el peso en la posicién de las 12 en punto.

Fig. 35 Operacidn peso interno de la llanta

®.
Después de la operacién interna, presione , el sistema localizara automaticamente el punto de desequilibrio
externo y lo bloqueara. Siga la operacién de la figura 36 para completar el equilibrado. A continuacion, finaliza la
operacion de equilibrado dinamico.

Standard dynamic balance measurement
STA1

ARRRARL W\ AR

Pb ™o By,

-~

0. [ol e

Fig. 36 Operacion peso externo de la llanta

(@)
Presione para desbloquear, gire la rueda. Cuando se localiza el punto de desequilibrio, frenara lentamente y
se detendrd en el punto de desequilibrio
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(@)
En caso de que el protector de rueda esté cerrada, pise el interruptor de pie o presione para detener la
medicién o la rotacién.
En el caso de que la proteccidn de la rueda este abierto, el interruptor de pie de EQ9820, puede controlar el montaje
y desmontaje de la rueda.

Staticl Static2 Static3 Static4 Static5

Fig.37 modo balance estético

5.3.5 Equilibrio estatico 1~5

Debido a los diferentes puntos de equilibrio, hay 5 modos de equilibrio estatico (Fig.37) , entre qué STA1, STA2 y
STA3 estan equilibrados dentro de la rueda y STA 4 ~ 5 son equilibrado fuera de la rueda. Los cinco puntos de
equilibrio de STA1-5 son P1 ~ P5 correspondientemente. Consulte el Capitulo 5.3.3 Posicidn de sujecidn y sujecién del
peso.

Tomando el Estatico 2 como ejemplo para mostrar la medicién del equilibrado.

Siga el Capitulo 5.3.1 seleccione el modo cuando se inicia para poder ingresar al modo STA2.

El equilibrio estatico es el modo de equilibrio de momento (Fig.38) y adopta un equilibrio de un solo punto.

Siga el Capitulo 5.3.2 parametros de la rueda

Fig.38 medida Sta 2 Fig.39 medicién ancho Fig.40 durante medicidn equilibrio estético

m e

a
& -

"% sTop

entrada para introducir valores A D. De hecho, solo se necesitan valores D en este modo de equilibrio pero en caso
de que los otros parametros deban usarse en otros modos de equilibrio, el sistema también toma valores A, B.
El valor B se puede medir automaticamente al cerrar la proteccién de la rueda (Fig.39).

5.3.5.1 Medicion del equilibrio estatico
Después de la medicién del valor B, el sistema inicia automaticamente la mediciéon de la balanza, o cuando la

proteccion de la rueda esté cerrada, presione e para iniciar la medicion.

(Fig.40). Durante la medicidn, el icono @ cambia a

Saicblace e 2 mesirnent
La medicion se detendra automaticamente en is m
unos 7 segundos, y se detiene en el punto de o clock L =z
desequilibrio. ,~

Ha finalizado la medicién del equilibrio estatico.
I . [ e 2B O

Fig. 41 Operacion
Equilibrado estatico

e

G

PARRER-& 98




5.3.5.2 Equilibrado estatico

Abra el protector de la rueda y la rueda se bloqueara. El laser interior de las 12 en punto la marca y las luces se
iluminan automaticamente. Siga la operacién de la figura 41.1, pegue el peso en la posicidén de las 12 en punto para
terminar de equilibrar.

Presione para cambiar la posicién de pegado entre las 12 en punto y las 6 en punto. Es mucho mas facil pegarlo
en la posicidn de las 6 en punto y es conveniente limpiar la superficie interior de la llanta. (Fig. 41.2)

5.3.6 Funcion OPT

OPT solo se puede utilizar en modo dinamico estandary
en modo estatico. Esta funcidn sirve para compensar el

desequilibrio entre el neumatico y la llanta de acero para m E

v i

reducir el peso a afiadir lo mas ligero posible.
Cuando la condicién esta permitida, (consulte el Capitulo
6.8.6 OPT valor inicial (g) o Capitulo 6.8.7 OPT

valor inicial (Oz), el botén @ aparecera en la pantalla.

Fig. 42 OPT Operacion 1

5.3.6.1 Iniciar OPT

Presione para iniciar el programa OPT (Fig.42) . Si el punto de equilibrio esta bloqueado, la
EQ9820 puede desbloquearse automaticamente.

5.3.6.1.1 Paso 1
Primero, gire la boquilla a las 12 en punto.
y permanecer ahi, entonces presione,

luego presione

para memorizar en posicién 0,

marque con una tiza un punto de referencia
que corresponda a la boquilla.

Fig. 43 OPT Operacién 2
5.3.6.1.2 Paso 2
Retire la rueda del equilibrador. Deslice la llanta contra el neumdtico 180 grados con una desmontadora de neumaticos.
Consulte la Fig.43 para ver la marca de tiza y la boquilla.
Monte la rueda en el equilibrador nuevamente, gire
la boquilla a las 12 en punto y quédese alli, presione

@ , memorizar la posicién 0.

5.3.6.1.3 Paso 3

Cierre la proteccion de la rueda, o si la proteccion de la

rueda ya esta cerrada, presione @ (Fig.44.1) para iniciar

la medicién OPT. Cuando la medida m m
I

terminado, gire larueda a la posicién“ﬂﬂnvﬂﬂn[ . "”"" e

y marque “-}” en el neumatico (Fig.44.2) . Presione

continuar. M @

5.3.6.1.4 Paso 4

Quitar la rueda, deslizar la llanta con una desmontadora de llantas, hacer
coincidir la boquilla de la llanta con el “+-” en el neumatico (Fig. 45).
OPT estd terminado, el 5g que se muestra en el exterior es el valor de
desequilibrio estatico restante después de OPT.

Presione @ para finalizar OPT y regresar
al estado de medicién original.
Durante la operacién OPT, si es necesario,

Presione para detener y regresar al estado de medicién original. TN EEE - ) ‘;’,’\@

Figura 45 Operacion OPT 4
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5.3.7 Equilibrado llanta aluminio ALU1~7

Para diferentes formas internas de la llanta de aluminio, hay 7 modos Alu (Fig.46)

Tomando ALU1 como ejemplo.

Siga el Capitulo 5.3.1 seleccione el modo de equilibrio al iniciar para ingresar al modo ALU1.
Opere exactamente de la misma manera que el capitulo “r 5.3.4.1 medicidn de balanza. A

los valores deben ingresarse primero.
Al cerrar la proteccion de la rueda,
el valor B se ingresa automdaticamente.

5.3.7.1 Operacidn de equilibrado ALU1

Después de la medicidn, abra el protector
de la rueda, la rueda estd bloqueada.

Marcador laser interior de las 12 en punto y
las luces estan iluminadas. Siga la Fig.47
para operar y sujetar el peso alas 12 en
punto.

Presiona

de pegado entre las 12 y las 6 en punto.

La posicion exacta se muestra en la fig.30
HPZII-

para cambiar la posicion

Después del equilibrio interior, presione

®.
&Y para localizar el punto de desequilibrio
exterior y ciérrelo.

La operacion de equilibrado exterior es
gue se muestra en la figura 49. Pega el peso
alas 12 en punto.

Presione @

de pegado entre las 12 en punto y las 6 en
punto.

para cambiar la posicion

Figura 46 Equilibrado ALU1 ~ 7

La posicion exacta se muestra en la Fig.30 "P3".

mode

icon

descripcion

ALU1

Combinacién P2y
P4, pegar por dentro
y por fuera

ALU2

Combinacién P2 y P3,
pegar por dentroy
por fuera

ALU3

Combinacién P1y P3,
sujetar por dentro y
pegar por fuera

ALU4

Combinacién P1y P4,
abrazadera interior y
palo exterior

ALU5

Combinaciéon P2 y P5,
palo adentroy
abrazadera afuera

ALUB

Combinacién P3y P5,
pegar adentroy
sujetar afuera

ALU7

Combinacién P2 y P4,
pegar por dentroy
por fuera.
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12 en
punto

. o ; \ SN

TALEL BAVATTER . A\ Pb oo g s

E ALU1 balance measurement m
," oy

LV i L
(- ‘a0
© (r)
Unit
¢ I

‘ Weight Gr
DDy

6 en punto

1] . [olo o
BALATIOER . A\ Pb o~ g o

=

ALUL balance measurement
| 4 ¥

b &

- Unit
AN \‘{elxq”m Gr ‘h Inc

1,,‘ ‘ i

— Fﬁﬂ‘ (9’2?)

) mm

841 [olodmi o)

5.3.7.2 Otra opera

Fig.47 ALU1 Operacién equilibrado

cion de equilibrado de ALU

Las otras operaciones de balanceo de ALU son casi las mismas que las de ALU1. Difieren solo en la posicion del
punto de equilibrio y la forma de sujetar o pegar (Fig. 48).

3/4”

3/4” | 314" 1/2”

1/2”
ALU1 ALU2 ALU3 ALU4

127, ., 304

ALJ{N

Fig. 48 Posicidn de pegado y sujecidon en los modos ALU1~7
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Después de la medicidn, si cambia a otro modo de equilibrio, no es necesario realizar la medicion del
equilibrio, simplemente realice la operacion de equilibrio de acuerdo con los valores mostrados

ALUY baiance measurement

(AR RN

12 i
o clock | ' g

Unit

IARREAE D@

'ALUY balance measurement
)

4,

6
o clock

Unit )
AR RRRY > fq: LRGN

ARREEE @D

Fig 49 cambio entre 12’ /6’

5.3.8 Equilibrado de EALU

MHLRLBALANTED, . pb

El equilibrio EALU es un punto culminante de
este equilibrador. Realiza una operacién precisa
de equilibrado de AlU con la ayuda de medidores
automaticos. Existen dos modos: EALU1 y EALU2.

EALU1 balance measurement
v d1
LETIVELT al T

Fig. 50 modo EALU1

5.3.8.1 Ingrese al modo de balance EALU e ingrese
los parametros de la rueda

En cualquier modo de medicidn, siga la operacién
en el Capitulo 5.3.2.1 Entrada automatica de
parametros de rueda. Saque el indicador
continuamente para ingresar al modo de
equilibrio EALU1 (Fig. 50) o modo de equilibrio
EALU2 (Fig. 51)

EARRERAEE 1@ O¢)

Fig. 51 modo EALU2
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Todas las operaciones de los dos modos son
iguales, excepto la sujecién interna o el pegado.
Tomando como ejemplo el saldo EALU1.

5.3.8.2 Medida de equilibrio EALU1

Al igual que otros modos, cierre la proteccion para o L:mt S
iniciar la medicién del equilibrio. ba
, . . x) c
Cuando esté terminado, se detendra y n!nﬂ @@ % “
bloqueard automdticamente en el interior

o exterior en el punto mas grande de desequilibrio. Fig.52 modo EALU1 medidas equilibrado

==

T

EALUT balance measurement
T i
P Li/d 1% <

Fig. 53 modo EALU1 operacion de
pegado exterior

5.3.8.3 Operacidn de peso fijo EALU1
5.3.8.3.1 Operacidn de pegado exterior de EALU1

En la posicién de desequilibrio (Fig.28, 55g exterior), — =
los valores externos parpadean y al mismo tiempo la . E
flecha indica que se ha sacado el medidor. .

. X v E T
Tomar 55g de peso, retire la cubierta trasera del peso, N m
fijela en el extremo del medidor y extraiga los medidores
como se muestra en la Fig. 53.1.
Pegue el peso en la posicion indicada (Fig.53.2).
Pegado exterior, la operacidn esta terminada.

Figura 54 Operacién de pegado exterior de EALU1

5.3.8.3.2 Operacidn de pegado interior EALU

Select the following options

Fig.55 seleccione el numero de radios en modo SPL1 I l l l
®.

Presione & , el sistema ubica y bloquea
automaticamente en la posicion de desequilibrio
interno. En el modo de equilibrio EALU1, la operacion
de equilibrado interior de 35 g es la misma que la
operacioén exterior (Fig.54).

En el modo de equilibrio EALU2, sujete el peso mostrado
en “INTERIOR” en la posicion indicada por el laser.
(consulte la figura 35 de sujecién interior peso)

Fig.56 Confirmacién de fase en modo SPL1
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5.3.9 Funcién SPL

Esta funcion consiste en dividir un peso desequilibrado
que debe pegarse en el exterior en 2 pesos equivalentes y
ocultarlos detras de los dos radios vecinos para no afectar
la apariencia de la llanta. Tiene dos modos, SPL1 y SPL2,
gue se pueden seleccionar mediante la configuracion en
el Capitulo 6.8.8. Seleccion de modo SPL. En ALU2, ALU3,
EALU1 y modo EALU2, si hay desequilibrio externo ,

presione para ingresar a la operacion SPL. Durante Ia

Y ©)
operacién SPL, presione "o para detenerlo

Fig. 57 Pantalla de operacién SPL
5.3.9.1 Modo SPL1

El primer paso en el modo SPL1 es seleccionar el nimero de radios (Fig.55)

5.3.9.1.1 Seleccione el nimero de radios
Seleccione el numero de radios girando con el eje de la

rueda. La cantidad de radios varia de 3 a 10. Después de
la seleccion, vaya al paso siguiente.

5.3.9.1.2 Confirmar la fase

Tome cualquier radio como el de inicio y girelo a las 12 en

punto, (Fig.56) presione 9: para confirmar el punto de inicio. Figura 58 divisidn de vectores
La funcidn de divisién ha finalizado (Fig.57).

Después de la division, apareceran dos posiciones de desequilibrio en el exterior (que la posicidn de
desequilibrio original solo aparezca detrds de un radio es una 1
excepcidén). Ambas posiciones de adherencia estan detras de los
radios y el peso total y las posiciones son equivalentes al peso
original. (Fig.58)

®.
Pulse &¥ para localizar automdticamente un punto de
desequilibrio y bloquearlo. (Fig.59)
Siga la figura 53 y la figura 54 para pegar el peso en el primer

. . EREREREE “0
punto. Presione & nuevamente para ubicar el otro punto de

desequilibrio y equilibrarlo. Figura 59 Pantalla de funcionamiento de SPL

SPL1 es conveniente para

radios distribuidos regularmente.

Sin embargo, existe una limitacién para otros radios de
estructura. Por ejemplo, los radios de la Fig. 60 solo se
pueden dividir de esta manera.

Mientras que en la Fig. 61, los radios vecinos no se
pueden dividir.

Fig. 60 SPL1 Fig. 61 SPL2
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5.3.9.2 Modo SPL2

SPL2 es un modo mas flexible que permite
desequilibrio radios vecinos para ser separar.

5.3.9.2.1 Seleccionar el primer radio

Seleccione radiol (Fig.62.2) cerca de la posicidn
de desequilibrio (Fig.62.1), a las 12 en punto

presione @ para confirmar.

posicion de
aparicién del
punto de
desequilibrio

después de poner
el primer radio
cercaalas12',
presione este
botén

después de poner
el primer radio
cercaalas 12',
presione este
botdn

5.3.9.2.2 Seleccionar el segundo radio

Seleccione radio 2 cerca de la posicidn de desequilibrio (Fig.62.3). A las 12 en punto, presione @ para
confirmar. La division SPL2 ha finalizado.

Igual que SPL1, aparecerdn dos posiciones de desequilibrio después de la division y las posiciones de
adherencia estan detrds de los radios. El peso y la posicion de los dos, los contrapesos son equivalentes
al peso original (figura 58).

5.3.10 Equilibrio de la motocicleta

El equilibrio de la motocicleta consiste en un equilibrio dinamico y
estatico y debe realizarse con accesorios especiales.

En cualquier modo de medicidn, siga la operacion en el Capitulo 5.3.1
seleccione el modo de balance cuando arranque para ingresar al valor de
la motocicleta. (Figura 63, Figura 67)

m e m
b

i i

Como se indica en la figura 64, instale la abrazadera especial y el
medidor de extension (opcional).

5.3.10.1 Motocicleta

Operacion de eliminacion de peso de tara de accesorios

El equilibrador proporciona una accesorio especial de
motocicleta.

Funcién !de eliminacidn de tara, lo que significa
eliminarTa tara del accesorio para garantizar una medicion
mas precisa. operacion de eliminacién (Figura 65)

ki
m = m

-.\ nunn

Figura 65 Extraccion del peso de tara de los accesorios de la motocicleta
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Cierre la proteccidn para iniciar la operacion
de eliminacién del peso de tara. Cuando
termine la medicidn, pantalla interior y
exterior 0,0.

Ha finalizado la eliminacion del peso de tara.

Fig.66 Montaje rueda motocicleta

5.3.10.2 Operacidn de equilibrio dinamico de la
motocicleta

Monte la rueda en el balanceador como se muestra en la Fig. 66.

Los pasos de la operacién de medicién y balanceo son los mismos
que los de la dindmica estandar en el capitulo 5.3.4.1

Fig.67 medicion del equilibrio estatico de la motocicleta

En este modo se utiliza el método de pegado.
Consulte el Capitulo 5.3.3 Posicidn de sujecién y pegado.

5.3.10.3 Operacidn de Equilibrio estatico de la motocicleta
contrapeso de la motocicleta

Monte la rueda en el equilibrador como se muestra en la Fig. 66.

Los pasos de la operacién de medicidon y equilibrado son los
mismos que los de la dindmica estandar en el Capitulo 5.3.5.1.

Sujete el peso como se muestra en la Fig.68.

5.3.11 Medicion de la excentricidad radial y axial

DREREr @Dy

de la llanta. Fig.69 pantalla de medicidn de excentricidad

En cualquier modo de medicidn, siga el capitulo 5.3.1 seleccione
el modo de equilibrio cuando arranque para ingresar al modo de
medicidn de valores de descentramiento de la llanta, que se
llama PP medicidén (Fig.69)

Fig.70 medicién de descentramiento radial y axial
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Este modo es para dar al usuario una evaluacidon objetiva de la condicidon de la Ilanta mediante la
verificacién de la excentricidad radial de la llanta y el error de excentricidad axial y la posicién del valor
maximo de excentricidad.

Esta operacién debe realizarse en la superficie del borde interior de la llanta, por lo tanto, el peso sujetado
dentro de la llanta debe retirarse para asegurar que no haya barreras en la superficie.

Como se muestra en la Fig.69, use la mano izquierda para tirar del
calibre hasta que esté contra la pared interior de la ranura del borde ~ [HHBEL BALATUES,

de la llanta. Sostenga el anillo en forma de O en el extremo del e st S e
medidor de cerca contra la llanta y mantenga el extremo del calibre
rodando en la ranura del borde de la llanta. Cuando esté terminado,

presione ° con la mano derecha para ingresar al siguiente paso.

Figura 70 pantalla de medicién de descentramiento

Mientras sostiene la forma de O cerca de la llanta con la mano izquierda, empuje la rueda hacia adelante
lentamente con la mano derecha para iniciar la medicién de descentramiento. (Figura 70)

Cuando finaliza la medicidn, emite un pitido y la pantalla se muestra como se muestra en la Fig.70.

La curva de la figura son los cambios radiales y axiales en un ciclo. El cambio dentro de los limites significa
que el estado de la llanta es bueno.

Presione @ para completar la medicién y regresar a la pantalla principal.

5.3.12 Gestion multiusuario

Select the following options

Esta funcién es para gestionar diferentes modos y habitos
utilizados por diferentes usuarios.

En la pantalla principal, presione para ingresar a la pagina de
cambio de usuario. Escoja el usuario actual segun su necesidad, &D .% &@ &‘D
para cambiar de usuario gire el eje de la rueda y presione el botén
segin el numero escogido. El resultado se guardard
automaticamente.

Fig. 71 Cambio de usuario

Cuando se cambia al modo de usuario nuevo, el balanceador guardard todos los datos del usuario anterior.
luego inicie el modo del nuevo usuario, incluido el modo de medicidn, los parametros de la rueda, la

unidad, el tipo de peso, el habito, etc.
Select the following options

En el modo de equilibrio, el usuario actual & aparecera en la
parte superior izquierda de la pantalla. Mientras tanto, los
horarios de trabajo de cada usuario se pueden consultar en la % C[:]]]]@
informacién del capitulo 6.1. Esta funcion puede gestionar

diferentes operadores (equipos multiples) y puede gestionar la C[:][”@ I||||@ C[:]ﬂ]@ I||||r@
operacién de equilibrio de las ruedas en diferentes lotes y con

diferentes parametros (Principalmente para el fabricante del
neumatico). Fig.72 gestion de accesorios

5.3.13 Seleccion del material del contrapeso

&
En la pantalla principal, presione |=?s para ingresar a la pagina de seleccién de material de peso. Siga
la operacion en el Capitulo 5.3.3.1 peso del material y tipo, en el modo de balance, el material

seleccionado se mostrara en la parte superior izquierda de la pantalla “Zn” . “Fe” o “Pb”
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5.3.14 Uso de accesorios opcionales

En la pantalla principal, presione il para ingresar a la pdagina de administracion de accesorios.
Seleccione el nimero del accesorio girando el eje de la rueda e instalelo. El resultado se guardard
automaticamente.

Si la funcidn de gestion de accesorios esta configurada en el Capitulo 6.9 pardmetro de accesorios ajuste,

en el modo de equilibrio, el nimero de accesorio actual ilb se mostrara en la parte superior izquierda
de la pantalla.

455 20| 25
5.3.15 Funciones adicionales

5.3.15.1 Funcidn de visualizacion precisa del valor de

cuantificacion del estado de visualizacién

equilibrio

Durante la operacion de equilibrio, presione y mantenga ‘ 43 o5 22 | 24
presionado , el recuadro interior y exterior mostrardn los Muestra el estado con precisién
valores de desequilibrio precisos (Fig.73.2). Suelte , volvera al Fig. 73 Visualizacién del valor

estado de visualizacidn de cuantificacion.(Figura 73.1)
Si el usuario desea mantener el "estado de visualizacion precisa",

pFESioney@simulténeamente. 16-0 .‘ 16-3

Fig. 74 cambio de estado de visualizacién de longitud

5.3.15.2 Funcidn Visualizacion precisa de la longitud

Mientras ingresa los parametros, presione “ para alargar la visualizacidon con precisidn o cuantificar el
estado de visualizacidn. (Fig.74).

5.3.15.2 Funcidn de limpieza de ruedas

Esta funcién de limpieza estd disefiada para el modo de pegado de peso a fin de garantizar la superficie

interior de la llanta de la rueda esta lo suficientemente limpia como para soportar el peso. Presione
la posicion de adherencia cambiara entre 12 " y 6 "y la posicion exacta se mostrard en la pantalla o por el
marcador laser (Fig. 75)

12 'o 6' para ambos
adentro y afuera al

g D‘i mismo tiempo

12 '0 6' para ambos
adentro y afuera al
mismo tiempo

EALU modo

EALU2 | EALU1

12 'sujetando el S 12 '0 6' en el interior
interior,
12 '0 6' afuera

STA2

12 '0 6' para ambos
ladentro y afuera al
mismo tiempo

12 'sujecion

ALU4 | ladentro, 12 '0 6'
w fuera de
«

STAmodo
STA3

12 'sujetando afuera, - ICambio de 12 'o 6'

12 '0 6' en el interior fuera

ALU balance modo

STA4

2

12 sujecion exterior, Fig.75 wash statut
12 '0 6' en el interior

12 'o 6' para ambos
ladentro y afuera al
mismo tiempo

ALU-7 | ALU-6 | ALU-5 | ALU-4 | ALU-3 | ALU-2 | ALU-1
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5.3.15.3 Funcion de iluminacion

El equipo tiene una funcion para iluminar la posicion de pegado del peso y el calibre.
posicidon de medicion.
En cualquier modo de medicidn, encender o apagar la potencia de

iluminacién presionando ‘:\ suministrando asi la luz temporal.
Para proteccidn, la luz se apagard automaticamente después de 100
segundos.
Fig.76
medicién

descentramiento radial y axial
5.3.15.4 Funcidn Stand by (reposo)

Esta funcion se puede configurar como se indica en el Capitulo 6.8.3. Sin ninguna operacién durante el
tiempo de reposo establecido, el equilibrador quedara en reposo automaticamente. (Fig.76, pantalla negra
con solo el logo volando). Mientras tanto, el sistema liberard y apagara las partes principales alimentadas
por electricidad y mostrara el estado de reposo. Al presionar cualquier tecla o cualquier operacidn, se
reactivara para que funcione nuevamente.

5.3.15.5 Modo de equilibrio preciso y modo de equilibrio de ahorro de peso

El modo de ahorro de peso se puede configurar en el Capitulo 6.4.3 modo de equilibrio. Para un equilibrio
preciso en el modo de equilibrio dindmico, cuando el valor de desequilibrio interior y exterior es <5g (el
estandar) y el valor de balance estatico total es <5g también, mostrara "0", “0”, que puede tomarse como
el equilibrio perfecto. El modo de equilibrio preciso puede eliminar el desequilibrio residual mejorando asi
la calidad del equilibrio.

Considerando que, el modo de equilibrio de ahorro de peso, en comparacién con el modo de equilibrio
preciso, no solo puede cumplir con los requisitos de precision, sino que también puede ahorrar el peso de
la mejor manera, lo que ayuda gradualmente a ahorrar dinero.

5.3.15.6 Funcidn de cambio de unidad en tiempo real

Al realizar una medicidn de desequilibrio, presione Q para cambiar la unidad g / oz.

Al ingresar el pardmetro de la rueda, presione @ para cambiar la unidad mm / pulgada en cualquier
momento.

5.3.15.8 Funcion de correccién del punto de bloqueo del freno

Esta funcidn se utiliza para corregir el punto de desequilibrio bloqueado en la posicion incorrecta.
Mantenga presionado el botén de inicio hasta que el sistema ingrese a la pantalla principal. Aparece
en la pantalla principal, presione , aparecera el icono . Mientras realiza la medicion del equilibrio

y localiza el punto de desequilibrio automdticamente, el sistema puede estudiar automaticamente la
correccién del error del punto de frenado. Después de la medicién, el sistema regresa a la pantalla

principal. Presione o reinicie el equilibrador para finalizar.
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6. Configuracion del sistema

6.0 Navegacion de configuracion del sistema

Para acceder al menu de configuracién la maquina debera estar apagada. Deberemos mantener pulsada
La ultima tecla de la derecha sin soltar y después encender la mdquina, al iniciar observaremos que en la

pantalla principal aparece el simbolo de configuracidn @
ahora ya podremos acceder a el seleccionandolo con el botdn correspondiente.

6.1 Information inquiry

6.2 Language setting

6.3 Wheel guard setting

6.4 Unbalance value setting

* 6 System settings

6.6 Parameter "b" setting

6.7 Parameter “d” setting

6.8 Control panel setting

6.9Accessory parameter setting

)
)
)
)
6.5 Parameter "a” setting |
)
)
)
)
)

6.10 Wheel jack setting

En la pantalla principal, presione para ingresar a la

configuracion del sistema (Fig. 78).

Seleccione los elementos del directorio raiz girando el eje de la
rueda (Fig.77), presione @ para entrar en el subdirectorio.
En el subdirectorio, presione @ para regresar al directorio raiz.

En el directorio raiz presione @ para guardar la configuracion y

volver a la pantalla principal.

6.1 Consulta de informacion (Fig.79)

6.1.1 Version de software

Proporciona el nimero de version del software. El usuario

no puede cambiarlo.

6.1.2 Version de hardware

Fig.77 configuracion del sistema

Figura 78 pantalla de configuracién del sistema

% 6.1 Information inquiry

6.1.1 Software version 1.01.01
Pl E——LL S

6.1.2 Hardware version 1.00.01
B Ll il ... -

6.1.3 Issue date 01-01-2018
-

6.1.4 Usage information 10
6.1.5 Weight consumption quantity 130
6.1.6 The current running times 10
6.1.7 The current consumed weight quantity 130

6.1.8 Production number _ XXXX-XXXX-XXXX-XXXX

6.1.9 Production Date 01-01-2019

Figura 79 Consulta de informacién

Proporciona el nimero de version del hardware. El usuario no puede cambiarlo.

6.1.3 Fecha de emision

La fecha de emisidon del software. El usuario no puede cambiarlo.

6.1.4 Informacion de uso

Proporciona los tiempos de funcionamiento totales del equipo. El usuario no puede eliminarlo.
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6.1.5 Cantidad de peso consumida
Registra la cantidad de peso utilizada por el equilibrador. El usuario no puede eliminarlo.

6.1.6 Los tiempos de ejecucion actuales
Registra cudntas veces se usa el equilibrador para el término actual. El usuario puede eliminarlo.

6.1.7 La cantidad de peso consumida actual

Registra la cantidad de peso consumida en el plazo actual. El usuario puede eliminar eso.
6.1.8 Nimero de produccion

Registra el nimero de serie dado en la fabrica. El usuario no puede cambiarlo.

6.1.9 Fecha de produccion
Registra la fecha de produccidn. El usuario no puede cambiarlo.

O TR english 1 TORKGE

6.2 Configuraciéon de idioma O Deutsch [ ;:} Magyar

Seleccione el idioma con el boton giratorio. [uh 139 ___I:l_‘____)_ Romana
Q qvEm [ % Slovensky

(Figura 80) [ ;@ Espafiol  [J H Cesky

La version actual 1.01.00, incluye 16 idiomas, Inglés, Aleman, Chino, [ \®bes=z0 [ @ Hrvatski
Chino tradicional, Espafiol, Coreano, Japonés, Ruso, Turco, Hingaro, [ ®\pg#:s O “ Italiano
Rumano, Esloveno e Italiano. O] "_ﬁ Pyccnit [ ‘a Slovenski

Fig.80 seleccion de idioma
6.3 Ajuste del protector de rueda
El protector debe configurarse eficaz para proteger al operador de acuerdo con diferentes leyes locales.
Seleccione, confirme o edite los sub elementos girando el eje de la rueda. (Fig.81).

On

6.3.1 Proteccion del protector de la rueda 631Wh g rtcin

. « e 0ff
Cuando se establece en "efectivo", la medicidn se puede

On

iniciar solo cuando el protector estd cerrada. Si el protector se ,
e 6.3 Wheel guard seting 632 Closingwheelguard to measure automataly [

abre durante la medicion, el equilibrador se frenard vy | I
detendra.. "

. . . ez 6.3.3 wheel guard automatically on an off control
Cuando se establece en "ineficaz", en la posicidn del protector e 9

de rueda no influye en el equilibrador.
Fig.81 ajuste del protector de rueda

6.3.2 Cierre de la proteccion de la rueda para medir automaticamente

Cuando se establece en "efectivo", en el momento en que se cierra el protector de la rueda, la medicion
se iniciara al mismo tiempo. Esto se puede seleccionar de acuerdo con la ley local.

6.3.3 protector de rueda automaticamente en un control de apagado

Cuando el accesorio en esta unidad esté instalado, configirelo como efectivo, presione @ o @, el
protector de la rueda se activara o desactivara automaticamente. El protector puede estar encendida o
apagada manualmente también.

6.4.1 Minimum value (gram ) 0~50 Gr

6.4 Ajuste del valor de desequilibrio e —

saving weight mode
6.4 Unbalance value setting |, 643 Balance mode
precise mode

0 000

6.4.1 Valor minimo (gramos) cuando la unidad es gramo,
s6lo se puede mostrar un valor mayor que el valor minimo ———
(gramos).

[

Fig.82 ajuste del valor de desequilibrio
6.4.2 Valor minimo (oz)

36



Cuando la unidad es oz, solo se puede mostrar el valor mayor
que el valor minimo (o0z). .

6.5.1 Parameter a startup default value(mm | XXX mm

6.5.2 Patameter 3 valug(inch } uxInch

6.4.3 Modo de equilibrio i Peaner ' et
Dos modos de equilibrio: “modo de ahorro de peso” y “modo il

) . . n 6.5.3 Automatic gauge ad effectiveness settin
peso preciso”. Cuando se ha seleccionado "modo de ahorro de o

peso", el sistema hard el balance en su forma relativa. Al
seleccionar “modo preciso”, el sistema hard el balance en su forma relativa.  Frig.83 ajuste del parémetro “a”

6.5 Configuracion del parametro “a”
Consulte la Fig. 83 para ver los elementos de configuracion "a".

6.5.1 Parametro un valor predeterminado de inicio (mm)
Cuando la unidad es "mm", el valor predeterminado de inicio del parametro es mm.

6.5.2 Parametro un valor predeterminado de inicio (pulgadas)
Cuando la unidad es "pulgadas", el valor predeterminado de inicio del parametro es pulgadas.

6.6.1 Parameter 2 startup default value(mm ) 00X mm

6.5.3 Configuracién automatica de calibre y efectividad
Los indicadores automaticos a y d se ensamblan juntos. Esta
configuracion puede encender o apagar “ay d” al mismo
tiempo.

6,62 Parameter 3 startup ) oxinch

-I e 6.6 Parameter ‘b’ setting}-
On
6.6.3 Automatic gauge b effectiveness setting
Off

Fig.84 ajuste del pardmetro “b”

6.6 Configuracion del parametro “b”
El parametro “b” se puede medir con sonar o manualmente. Consulte la figura 84. para articulos.

6.1.1 Parameter a startup default valuejmm ) XXX mm

6.6.1 Valor predeterminado de inicio del parametro b
(mm)

Cuando la unidad es "mm", el valor predeterminado de inicio del
pardmetro es mm.

6.1.2 Parameter a startup default valuslinch ) xxinch

e 6.7 Parameter “d" setting

6.7.3 Automatic gauge ad effectiveness setting

Fig.85 ajuste del parametro “d”

6.6.2 Valor predeterminado de inicio del parametro b, valor (pulgadas)
Cuando la unidad es "pulgadas", el valor predeterminado de inicio del parametro es pulgadas.

6.6.3 Configuracidon automatica de la eficacia del calibre b
El indicador de sonda “b” esta instalado en el borde exterior, es donde el indicador puede activarse o
desactivarse.

6.7 Configuracién del parametro “d” 6.1 Hctrc beep ro"—
Consulte la Fig. 85 para ver los elementos. L off

On
6.7.1 Valor predeterminado de inicio del 68.2 Sticking weight beep (

: L off
parametro d (mm) S :
Cuando la unidad es "mm", el valor 6.8.3 Sleeping setting 0~240 min
predeterminado de inicio del parametro es mm. o . On

6.8.4 Laser indicator setting —
L off

6.7.2 Valor predeterminado de inicio del
parametro d (pulgadas)

Cuando la unidad es "pulgadas", el valor
predeterminado de inicio del parametro es en
pulgadas.

6.7.3 Configuracidon automatica de la
eficacia de los anuncios del indicador
Igual que la configuracion de efectividad del
“anuncio” del Capitulo 6.5.3.

{ 6.8 Control panel setting |

On
6.8.5 Weight sticking indicating light (——
S -
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6.8.6 OPT startup value(gram ) 30~100 Gr
6.8.7 OPT startup value ( 0z) 1.05~3.50 0z
Mode 1
6.8.8 SPL function setting N ——
1 Mode2

6.8.9 Unbalance position locating and On

locking function —
o



6.8 Configuracion del panel de control
Consulte la Fig. 86 para conocer los elementos. Fig.86 configuracion del panel de control

6.8.1 Pitido eléctrico
El pitido puede estar activado o desactivado. Si esta "desactivado”, el pitido de peso atascado se
desactivara.

6.8.2 Pitido de peso pegado

En el modo EALU, al tirar del medidor para pegar el peso, ademas de la animacion en la pantalla, el
sistema también emite un pitido para indicar el pegado. Cuanto mas cerca de la posicidon, mas rapido
suenan los pitidos. Suena un pitido largo al llegar al puesto.

6.8.3 Ambiente para Stand by (reposo)
Active o desactive stand by o configure el tiempo de stand by girando el eje de la rueda, 5 minutos, 10
minutos,

15 minutos, 20 minutos, 25 minutos, 30 minutos, 40 minutos, 50 minutos, 60 minutos, 90 minutos, 120
minutos, 240 minutos y 0 minutos, 0 es proteccidn de pantalla.

Accessory 1 setting 0~200 mm

Accessory 2 setting 0~200 mm
6.8.4 Ajuste del indicador laser Recussory @ saliing 04500 men
Esta funcidn es para apagar o encender la sujecién de peso de {6 9Acessory parameter setingH pccossory s setting ___o-200 mm
12 'o 6' o indicador laser de posicidn de pegado. Accessory Sseting 0200 mun
Accessory 6 setting 0~200 mm

Fig.87 ajuste de pardmetros de accesorios
6.8.5 Indicacion de adherencia de peso ligero
Esta funcidn es para controlar la luz dentro de la rueda.

6.8.6 Valor inicial de OPT (gramos)
Esta funcidn es para establecer el valor minimo para hacer OPT. Cuando el valor maximo de equilibrio
estatico supera este valor, se puede realizar OPT.

6.8.7 Valor de inicio OPT (oz)
Esta funcidn es para establecer el valor minimo para hacer OPT. Cuando el valor maximo de equilibrio
estatico supera este valor, se puede realizar OPT.

6.8.8 Configuracidn de la funcién SPL
El modo de divisidon actual se puede configurar como “SPL -1-" o “SPL -2-"” SPL. SPL se divide de los radios
vecinos. SPL 2 es la division por el nimero de radios.

6.8.9 Funcion de localizacién y bloqueo de la posicion de desequilibrio
Controla el uso del freno del motor eléctrico.

6.9 Configuracidn de parametros de accesorios opcionales
El equipo proporciona 6 accesorios, que estan numerados del No 1 al No 6

En la pantalla principal, presione para seleccionar.

6.10 Elevador de rueda
Parte opcional, que se puede conectar con el equilibrador y levantar la rueda.

6.10.1 Control automatico.
Esta funcidn puede proteger el equilibrador y el gato y realizar el control correspondiente
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6.10.2 Montar la rueda automaticamente

La rueda puede ser levantada automdaticamente por el gato de la S101 Auonatic ontl o
rueda y montada en el eje del equilibrador con el interruptor de o
ped a | . 6.10.2 Mount the wheel automatically o

.

7. 6.10.3 Dismount the wheel automatically
6.10.3 Desmontar la rueda automaticamente o
Después de la medicion con la ayuda del gato, la rueda se puede I o
e T 104 Pedal switch control

desmontar automaticamente del equilibrador ot

eje con el interruptor de pedal
Fig.88 configuracién de parametros de accesorios

6.10.4 Control del interruptor de pedal
El pedal de freno tiene la funcién de control de la equilibradora de ruedas y el gato de rueda.

7 Programa de calibracion

En la pantalla principal, presione para ingresar al programa de calibracion. Los articulos se muestran

7.1 Shaft zero calibration

7.2 Weight calibration

’} { | 7 Calibration program 73 Gauge "a” calibration

7.4 Gauge “d” calibration

7.4 Gauge “b"” calibration

Fig.89 programa de calibracion

en la figura 89. Ingrese al programa, se mostrara la pantalla como la Fig.90

7.1 Calibracidn del cero del eje
La calibracion cero del eje es para quitar el punto de desequilibrio
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Seleccione el icono y gire la perilla giratoria para ingresar al programa
de calibracién del eje. (Fig. 91).
Monte la rueda y marque el interior de la rueda con la tiza. (Fig.92.1)

Fig.91 calibracidén cero del eje

Cierre el protector de la rueda o si el protector de la rueda esta

cerrado ya, presione " para comienzo medicidn.
Después de la medicidn, suelte la rueda y deslice la
rueda 180 grados contra el eje y luego bloquéelo.
(Fig.92.2)

Fig.92 calibracién cero del eje

Cierre el protector de la rueda nuevamente o si el protector ya esta

cerrado, presione para comenzar medicién

), i 9 icio . Weight calibration program
Después de la medicion, cero la calibracién ha terminado. m
b :

Fig. 93 calibracion de peso 1

7.2 Calibracién de peso

Prepare una rueda y un peso de prueba estandar de 100 g.
Hay 3 pasos:

Fig.94 calibracion de peso 2

Seleccione el icono y gire el botdn giratorio para entrar en el
programa de calibracion de peso. (Fig.93)

Monte una rueda (tamafio sugerido 13”-20”). Siga la

operacién en el Capitulo 5.3.2 entrada de pardmetros de gy m

rueda. Cierre la proteccién de la rueda o si la proteccion ya i E ? I

esta cerrada, presione e para iniciar la medicién. Cuando
termine, se muestra como se muestra en la Fig.94. El paso 1
estd terminado.

Sujete un peso de 100 g en la posicidon exterior como se
muestra en la figura. Cierre la proteccién de la rueda o, Fig.95 calibracion de peso 3

\

“ﬁ*“?%\“f?

sila proteccion ya estd cerrada, presione e para iniciar la medicién. Después de la medicién, se mostrara
como la Fig.95. El paso 2 esta terminado.

Quite el peso del exterior, fijelo en el interior de la rueda. Cierre la proteccién de la rueda o, si la proteccion

ya esta cerrada, presione e para iniciar la medicion.
Después de la medicion, toda la calibracidon ha terminado. Volver al directorio raiz como se muestra en la
figura 90
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7.3 Calibracion del calibre “a”

Prepare un calibrador : XSTD-02 (Fig.96) b XSTD-OZO

Figura 96 Calibrador XSTD-02

Gire el eje de la rueda para seleccionar el icono y
presione el botén para ingresar una calibracion del
indicador.

Devolver el calibre “a” a cero y presione el brazo
distanciador para confirmar el punto cero, ingrese a
la siguiente pantalla. (Fig.97.2).

Fig.97 Calibracion calibre “a”

Siga la figura para colocar la pinza entre el calibre y el eje del balanceador, presione el brazo distanciador
para efectuar la calibracion. Ingrese a la pantalla de prueba (Fig.98).

Tire del indicador "a", el valor en la parte superior derecha de la pantalla cambia en tiempo real, lo que
significa que las 12 es el valor “a” en tiempo real. Tire de "a" de vuelta al punto cero, la calibracién ha
terminado y el sistema regresa al directorio raiz como se muestra en la Fig.90.

Fig.98 Prueba de calibre “a”
7.4 Calibracion del calibre “d”

Prepare un calibrador : XSTD-02 (Fig.96)

Gire el brazo distanciador para seleccionar el icono y pulselo para entrar
en la calibracidon del indicador “d”. (Fig. 99.1)

Prueba de calibre 100 "d"

Regrese el indicador "d" a cero y presione el brazo distanciador para
confirmar el punto cero, ingrese a la siguiente pantalla. (Fig. 97.2).

Siga la Fig. 99.2 para colocar la pinza entre el calibre y el eje del Fig. 100 prueba de calibre “d”
equilibrador, presione el brazo distanciador para completar la calibracion.

Entrar en la pantalla de prueba

En este momento se ilumina el laser de las 12'. El
centro del extremo del indicador ha de apuntar
directamente al rayo ldser, presione el brazo
distanciador para completar la calibracién. Ingrese a
la pantalla de prueba. (Fig. 100)

Gire el indicador "d", el valor en la parte superior
derecha de la pantalla cambiard en tiempo real, lo
que significa el valor en tiempo real de "d".

Regrese el indicador "d" a cero y calibre Fig.101 Calibracion calibre “b”
automaticamente terminado.

El sistema vuelve al directorio raiz, como se muestra en la figura 90.

7.5 Calibracion calibre “b”
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Prepara una tabla plana (300x300mm) y una regla
Gire el brazo distanciador para seleccionar el icono (Fig. 101.1), presione el brazo distanciador e ingrese
al programa de calibracién del indicador b (Fig. 101.2).

a. Sigua lafigura para medir con la regla. y coloque la tabla
plana cerca del sonar 400 mm.

a. O ponga la tabla plana a distancia. (suponiendo 355
mm), gire la perilla para cambiar el valor de la Fig.
101.2 a la distancia real (355 mm)

Fig.102 prueba calibre “b”

Presione la perilla para completar la calibracién e ingresar a la pantalla de prueba. (Fig. 102)
Mueva el tablero del sonar, la distancia en tiempo real se mostrara en la parte superior derecha de la
pantalla.

8 Programa de prueba

Este programa es para probar las partes clave dentro de la maquina. El especialista puede verificar

8.1 Switch test ]

//‘-[ 8.2 Motor test ]

* 8 Test program }—[8.3 Piezoelectric sensor test ]
\-[ 8.4 Gauge test ]

8.5 Internal voltage test ]

Fig.103 programa de prueba

el estado interno a través de este programa y averiguar el error.

En la pantalla principal, presione @ para ingresar al
directorio raiz del programa de prueba (Fig. 103),

presione @ para volver a la pantalla principal.

En la pantalla del programa de prueba (Fig. 104), gire: »
para seleccionar el elemento de prueba y presione para
ingresar.

Fig.104 pantalla principal del programa de prueba
8.1 Prueba de interruptor
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Consulte la Fig. 105
8.1.1 Prueba de botdn giratorio y luces indicadoras

Girando el brazo distanciador en dos direcciones, los valores
en la pantalla cambiard de 0 a 100. Cada vez que mueva el
brazo, eliconoy el color de la luz indicadora cambiara al mismo

tiempo. ‘

Fig.105 prueba de interruptor

‘(_ Juzgue si el codificador del brazo y el interruptor son correctos o no. El LED de 3 colores indica
si las luces indicadoras funcionan bien o no.

8.1.2 Botdon F1, F2y prueba de luz

Presione @, las imdgenes de los botones cambiaran en
consecuencia, los iconos de luces y la iluminacion interior

también cambiaran para mostrar que estan encendidos o
(©)
apagados. Pulse &, las imagenes de los botones cambian en

©)
consecuencia. Compruebe si el botén @, el botdén y
otras partes de iluminacién son correctas o no.

Fig.106 prueba de motor

8.1.3 Boton de inicio/parada y prueba de laser de 12'y 6'

Presione e, las luces laser de 12'y 6' se encenderan por separado Compruebe si el botén e, 12'yel
marcador laser de 6' son normales o no.

8.1.4 Volver al directorio raiz

@)
Presione e y juntos para regresar al directorio raiz del programa de prueba.

8.2 Prueba de motores
Esto es para verificar el motor, el freno eléctrico y el codificador del eje (Fig. 106)

8.2.1 Control de motores

. o e . @ )
Presione para cambiar la direccidn del motor "= = Pulse para controlar la rotacion del
motor. En la parte superior derecha de la pantalla se muestra la rotacion en tiempo real velocidad XXX
rpm. Compruebe si el controlador del motor, la unidad de cambio y el circuito eléctrico son correctos o
no.

8.2.2 Prueba de freno eléctrico
(©)
Pulse & para controlar el apagado/encendido del freno eléctrico.

Verifique que el controlador del motor sea normal o no.

8.2.3 Prueba de fase del eje

Gire la rueda hacia delante. El angulo de fase del eje serd en tiempo
real el tiempo aparece en la parte superior derecha de la pantalla
que va de 0 a 359 grados. Compruebe si el codificador es correcto o
no. Fig.107 prueba de sefial piezoeléctrica
8.2.4 Volver al directorio raiz
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Presione al mismo tiempo para volver al directorio raiz.

8.3 Prueba del sensor piezoeléctrico
Ingrese a la pantalla, golpee el eje, la pantalla mostrard la curva en
tiempo real de la sefial piezoeléctrica. (Fig. 107)
Compruebe si la sefial es correcta o no.
Pulse para volver al directorio raiz
Fig.108 Prueba de calibre

8.4 Prueba de calibre
Ingrese a la pantalla, extraiga el calibre de indicador, los valores del

calibre se mostraran en tiempo real. Ponga la mano cerca del sonar, 47V =53V 47V -53V

el valor B también aparecerd en tiempo real en la pantalla Vee= 5.0 |AVec= 5.0

(Fig. 108) 34v 53V~ 4TV
)

Pulse para volver al directorio raiz. Vdd= 3.3 [AVss= -5.0

Fig.109 prueba de tensidn interna 105V ~13V 13V~ 105V

12V=12.0 |-1V= -12.0

8.5 Prueba de tensidn interna

name +12V VCC VDD AVCC AVSS -12v

Tabla 12 voltaje de PCB code v Ve vad” Ave v v

range 10.5~13Vv 4.7~5.3V 3.0~3.4V | 4.7-5.3V -5.3—-4.7vV | -13~-10.5V

Ingrese a la pantalla, el voltaje de todos los nodos de los tableros eléctricos se muestran en la pantalla.
(Fig. 109)
El rango normal de voltaje se muestra en la Fig.12. Pulse para volver al directorio raiz

9 Informacion rapida y solucién de problemas

Las tablas 13 y 14 enumeran la informacién de aviso comun y sus significados.
Table.12.1 Informacién rapida

No. Icono Problema Solucién
1 Al arrancar la maquina, el Regrese el indicador a cero,
4 indicador no vuelve a la presione el brazo
posicion cero. distanciador..
2 En estado de guarda efectiva, La medicién actual se

durante la operacién el detiene, vuelva a realizar la
protector estd abierto y frena medicion.
repentinamente.

3 En el estado de proteccion Cierra el protector
efectiva, el botdn de inicio de
proteccion esta activado.

4 En el modo SPL1, el angulo de Dividir de nuevo

divisién es demasiado grande.
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5 Durante la medicidn, la Si dicho mensaje aparece
velocidad de rotacion es continuamente y no es
demasiado baja. posible realizar la medicién,

verifique el codificador de
eje. Si solo aparece con la
rueda de tamafio pequefio,
pdngase en contacto con el
fabricante para

resolver.

6 En el estado de inicio, la La medicion actual se
operacion se detiene a mano. detiene, vuelva a realizar la

medicion.
STO)

7 En el modo EALU y se permite | Si el usuario desea ingresar
el peso pegado, si se necesita pardmetros nuevamente,
medir para presione el brazo
hazlo de nuevo, aparecerd distanciador.
este aviso.

Table 13 Informacién rapida 1

No. Icono descripcion

1 Guardando valores, espere por favor

2 Midiendo, espere por favor

3 Midiendo ancho, espere por favor
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10 Apéndice
10.1 Cuadro eléctrico

10.1.1 EQ9810 principal
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Fig. 110
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