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1. Sissejuhatus

Tasakaalustamata ratas paneb ratta sdidu ajal hiippama ja tekitab rooli vibratsiooni. See v&ib juhti séidu ajal
hairida, tekitada rooliststeemis torkeid, kahjustada amortisaatoreid ja rooliosi ning suurendada liiklusdnnetuste tekkimise
téenaosust. Tasakaalustatud ratas valdib kaiki neid probleeme.

Sellel seadmel on kasutatud uut LSI-d (suuremahuline integraalllilitus), mis moodustab riistvarasiisteemi, mis
omandab, todtleb ja arvutab teavet suurel kiirusel. Sellel on dinaamilise automaatse tasakaalustaja erinevad
pohitarkvarad, mis kohanduvad 15-tollise LCD-ga.

Enne seadme kasutamist lugege kasutusjuhend hoolikalt 13bi, et tagada normaalne ja ohutu t66. Valtida tuleks
seadme osade demonteerimist vdi asendamist. Kui seadet tuleb remontida, vétke tihendust edasimatijaga. Enne
tasakaalustamist veenduge, et ratas oleks korralikult flantsi kiilge Kinnitatud. Operaator ei tohi kanda ripnevar
riietust, et valtida riideosade sattumist pocrleva vélli 1ahedale. Seadet ei tohi kaivitada keegi peale operaatori.

Seadet ei tohi kasutada juhendis margitud toévahemikest valjaspool.

1). Spetsifikatsioon ja funktsioonid
1.1) Spetsifikatsioon

YVVVYV VVYVYVVYYVYYVY

Ratta maks. kaal: 65 kg
Mootori véimsus: 180 w
Toide: 220 v/50Hz
Tasakaalustamise tapsus: +1g
Poorlemiskiirus: 200 p/min
Asendi tapsus: 1,5°

Tsukli aeg: 8 s

Velje labim@at: 10 tolli~24 tolli (256 mm~610 mm)
Tagumine vahe: <190 mm?
Mdratase: <70 dB
Netokaal:

Maadud:

1.2) Omadused

» Kohandub 19-tollise LCD-ga, kuvab erinevaid tasakaalustamise reziime ja néitab paindlikult margutuledega
toiminguid.

» Erinevad tasakaalustamise reziimid suudavad tasakaaluraskuseid liimida, klammerdada v6i kinnitada varjatult
ne.

> J\/elje sisendandmed automaatselt mddteskaala jargi.

> Intelligentne isekalibreerimise ja mdGteskaala isemérgistamise funktsioon.

» Automaatne vigade diagnoosimine ja kaitse funktsioon.

> Sobib erinevatele teras- ja alumiiniumkonstruktsioonidest velgedele .

1.3) Tookeskkond

» Temperatuur: 5~50 ‘C

» Kdrgus merepinnast: <4000 m

> Ohuniiskus: <85%

2). Diinaamilise tasakaalustaja ehitus

Diinaamilise tasakaalustaja kaks peamist komponenti on: masin ja elekter.
2.1) Masin:

masina osa koosneb toest, ratta kattest ja peavdllist; need on koos raami kiilge kinnitatud.
2.2) Elektrisiisteemi peamised osad: (vt joonist 1-1)

!Tagumine vahe: kaugus kapi kiiljest kontrollseadme paigalduspinnani.



a).Mikroarvutisiisteem koosneb LSI-st, naiteks uuest kiirest ARM CPU-slisteemist, LCD-st ja klaviatuurist.
b). Automaatne modteskaala.

c). Testimiskiirus ja paigutussiisteem koosneb Ulekandest ja optoelektrilisest andurist.

d). Kahefaasilise asiinkroonmootori tarvikud ja juhtimisahel.
e). Horisontaalne ja vertikaalne réhuandur.

f). Kate.
Mdoote- PS6ramise ja Horisontaalne ja Ratta kate
skaala paigutuse moot vertikaalne
viskumisandur
¢ \ 4 A 4 ¢
. — — >
Klaviatuur . Kaart LCD
ARM CPU-susteem
A
Mootori .| Kahefaasiline R Tasakaalus-
toite- ja d 7 pi . o
juhtimisahel mootor Rihm taja peavoll
Joonis 1-1

2.3)Elektriosa skemaatiline diagramm (vt lisatud joonist 1)

2. Dinaamilise tasakaalustaja paigaldamine

1).Pakendi avamine ja sisu kontrollimine
Avage pakend ja kontrollige, kas kdik osad on terved. Probleemide korral drge kasutage seadmeid ja vGtke
Uhendust tarnijaga.
Standardtarvikud koos seadmega on margitud jargmiselt:
Veovdlli kruvitihvt 1
Tangid
Kuuskantvoti
Mootenihik
Lukustusmutter
Adapter (koonus)
Vasturaskus (100g)
LCD tugi
Kate (lisavarustus)
2).Masina paigaldamine
2.1) Tasakaalustaja tuleb paigaldada tahkele tsemendile v6i sarnasele pinnale. Pehme pinnas v6ib pShjustada
mootmisvigu.
2.2) Tasakaalustaja imber peaks olema 5 m? vaba ruumi, et mugavalt tédtada.
2.3) Kinnitage ankurpoltidega tasakaalustaja aluses olevate paigaldusavade
kaudu.
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3).Katte paigaldamine
Paigaldage katte raam seadmele (lisavarustus): ihendage katte toru katte lUlitusstisteemiga (kapi taga), seejarel

kinnitage M10X65 kruvidega.

4).Veovdlli kruvitihvti paigaldamine
Paigaldage veovdlli kruvitihvt peavollile M10 x 150 pesapoldiga, seejarel keerake polt kinni. (Vt joonis 2-1.)
(Mérkus: enne kruvimist voib ratta paigaldada peavdllile. Seejarel hoidke ratast katega kinni, et valtida peavdlli

poorlemist koos poldiga.)

=gq=w__

Joonis 2-1

5).LCD paigaldamine
Paigaldage LCD toele 4 M5 pikemate kruvidega. Seejdrel kinnitage LCD tugi kapi kaanele 2 M5 kruviga; iihendage LCD

signaaliliin kapi VGA-liidesega ja keerake kruvid kinni. Uhendage toite viljundpesa (12V) LCD kiilge.

6).Ratta paigaldamine
Puhastage ratas ja drge jatke sellele mustust. Eemaldage lisatud pliiraskused rattalt ja kontrollige seejarel, kas rehvi

Ohurdhk vastab esitatud vaartusele. Kontrollige, kas velje ja kinnitusava asukoht on aeroelastne.

(/

/

Peavdll - ratas (pannes velje Peavdll—vedru (see on
esikiilie ettepoole), koonus seadmel juba paigaldatud),
(ots osutab sissepoole) koonus (ots osutab viljapoole)-
- kiirkinnitus - ratas--kiirkinnitus

Markus: drge libistage ratast peavallil, et valtida peavalli hadrdumist ratta paigaldamisel ja eemaldamisel.

3. Ekraanil kuvatavate ikoonide tahendused

Mudeli valimise ja sisestamise meetod



Sonalised kasklused
Mudeli nait
M&o6tme sisend
Mudeli valik
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Ratta diinaamilise tasakaalustamisseadme katsetustulemuse liides
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. Mérkige sisekdilje tasakaalustamata koht

. Raskuse koht

. Tasakaalustamata koha raskuse kaalu UHIK (nt unts)
. Sisekdlje tasakaalustamata koha margutuli

. Véliskiilje tasakaalustamata koha margutuli

. Sisekilje tasakaalustamata koha raskus

. Véliskilje tasakaalustamata koha margutuli

. Raskuse koht

. Sisekilje tasakaalustamata koha raskus

O 00 N O 1 b W N



SEADETE mendu:
KASUTAIJA kalibratsioon Kaalu kalibratsioon Raskuse (hik

Laiusskaala moot

W
i\

Anduri katsetus Keele valimine Masina andmed Kasutusjuhend

instructions
manudl

4, Klaviatuuri kasutamine

Noolenupud
Vasakule / paremale: elemendi valimine
Ules / alla: vaartuse muutmine
Muud toimingunupud
OK: liikumine ja kinnitamine
Return: tagasi eelmisse menliiisse voi liilkumise peatamine
START: toimib samuti nagu OK
STOP: toimib samuti nagu Return

5. Parameetri sisestamisviis

[— aé:

Min. kaalu kuvamine

e
\ i

Plastkatte seadistus

1
Tekstkasklus Laseri paigutuse kalibratsioon

(lisavarustus)

Mudel Uks: ikoon (M1), kui sellel on kollane raam, tdhendab see, et

slisteem on tasakaalustamismudelis M1, ja kompenseeriva poole valik kuvatakse ikoonina, ning me saame

tasakaaluploki kompenseerival kiiljel kinnitada veljel kahele poole.



Mudel kaks: ikoon(M2), siisteem on tasakaalustamismudelis M2 ja

kompenseeriva poole valik on ndidatud ikoonina ning tasakaaluploki saab liimida kahele kompenseerivale poolele velje
kodara sisekdljele.

Mudel kolm: ikoon (M3), sisteem on tasakaalustamismudelis M3 ja
kompenseeriva poole valik on naidatud ikoonina ning tasakaaluploki saab liimida kahele kompenseerivale poolele velje
kodara sise- ja valiskiiljele.

Mudel neli: ikoon (M4), siisteem on tasakaalustamismudelis M4 ja

kompenseeriva poole valik on ndidatud ikoonina ning tasakaaluploki saab kinnitada kompenseerivale poolele velje
sisekdljel ning liimida tasakaaluploki kompenseerivale poolele velje valiskiiljele.

Mudel viis: ikoon (M5), slisteem on tasakaalustamismudelis M5 ja
kompenseeriva poole valik on ndidatud ikoonina ning tasakaaluploki saab kinnitada kompenseerivale poolele velje
sisekdljel ning liimida selle kompenseeriva poole kiilge kodara valiskuljel.



Mudel kuus: ikoon (M6), slisteem on tasakaalustamismudelis M6 ja
kompenseeriva poole valik on ndidatud ikoonina ning tasakaaluploki saab liimida kompenseeriva poole kiilge velje kodara
sisekdljele ja kinnitada kodara véliskiljele.

Tasakaalustaja on staatilises tasakaalustusreziimis

Parameetri vaartuse sisestamine igat liiki reziimis

1.Valige dige tasakaalustusreZiim vastavalt velje

valimusele.

2.Sisestage velje mdddud, erinevas tasakaalustusrezZiimis on vaja sisestada erinev mdét. Velje asendi mdot vastavalt
jargmistele joonistele.

See masin moddab automaatselt A vaartuse, A+ vaartuse, D

vaartuse. Viis, kuidas sisestada A vaartust, A+ vaartust, D vaartust

Tommake skaala valja, masin mdddab automaatselt A vaartuse ja D vaartuse, tdmmake skaala valja mddtmisasendisse ja
poorake skaala ots velje poole, hoidke 2 sekundit kohal, A vaartus ja D vaartus sisestatakse automaatselt. Kui
tasakaalustusreZiim vajab A+ vaartust, moodab masin A+ vaartuse automaatselt. Tdmmake skaala valja valimisse
tasakaalustamisasendisse ja hoidke 2 sekundit paigal, A+ vaartus sisestatakse automaatselt.

B vaartus on velje laius, parast A vaartuse mootmist poorake laiuse skaala velje valiskiilje poole, hoidke 2 sekundit paigal,
B vaartus sisestatakse automaatselt, poodrake laiuse skaala tagasi algasendisse.

Iga mudeli puhul on elektroonilise skaala ja ratta laiuse joonlaua asukohad mddtmiseks jargmised.

= Ratta parameetrite mootmiseks mudeli
“ “\ M1 alusel peaksime mdGtma A ja B
| k‘ parameetrite vaartused.

Ratta parameetrite mootmiseks mudeli M2

alusel peaksime modotma A ja A+
parameetrite vaartusted.




Ratta parameetrite md&dtmiseks mudeli

M3 alusel peaksime modtma A ja B
parameetrite vaartused.

Ratta parameetrite mootmiseks mudeli

M4 alusel peaksime moddtma A ja A+
parameetrite vaartused.

Ratta parameetrite mootmiseks mudeli

M5 alusel peaksime mddtma A ja B
parameetrite vaartused.

6. Seadme t606 erinevate funktsioonide alusel
To0 tasakaalustusmudeli M1 alusel

1). Sisestage ratta parameetrite S, B ja D vaartused.

2). Pange ratta tasakaalustaja toole.

3). Kui ratas jaab seisma, kuvatakse tulemust ekraanil.

10

Ratta parameetrite m&&tmiseks

mudeli M6 alusel peaksime m&&tma A ja B
parameetrite vaartused.

Ratta parameetrite modtmiseks staatilise

tasakaalustatud voi OPT mudeli alusel peame mddtma A
parameetri vaartuse.
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4). Poorake ratast kasitsi ja muutke sisekiiljel kohta naitav osa punaseks ning kinnitage sisekuljelt 12-punktilisse
asendisse Gige raskusega tasakaaluplokk.

5).Ratast p&oratakse kasitsi, muudetakse valiskiljel kohta naitav osa punaseks ja kinnitatakse valiskiiljelt 12-
punktilisse asendisse dige raskusega tasakaaluplokk.

6).Parast tasakaaluploki seadistamist kdivitage ratta tasakaalustaja uuesti ja tulemused kuvatakse ekraanil.
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T606 tasakaalustusmudeli M2 alusel
1). Sisestage ratta parameetrite A, A+ vaartused.

2). Pange ratta tasakaalustaja toole.
3). Kui ratas jaab seisma, kuvatakse tulemust ekraanil.

[—]

4). Rebige tasakaaluploki sisekiiljele kleebitud kleeplint maha ja ilmub tasakaaluploki plastpind, keerake plastpind
Ulespoole ja pange tasakaaluploki keskosa joonlaua otsal olevasse horisontaalsesse soonde. Podrake ratast kdega,
muutke kohta naitav osa sisekiiljel punaseks ja hoidke ratast kohal, tdmmake elektrooniline skaala valja, kuni
liimimiskohta naitav riba raskuse kohal sisekiiljel saab tais. Kui kaks eespool kirjeldatud tingimust on taidetud,
kostab helisignaal, pddrake elektroonilist skaalat ja laske selle otsal velge puudutada, seejdrel suruge

tasakaaluplokk kdvasti ratta veljele ning tdommake elektrooniline skaala tagasi.
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5). Jargides sisekiiljel tasakaaluploki liimimismeetodit ja kui valimisel kiiljel kohta nditav osa muutub punaseks ning
ka valimisel kuljel raskuse kohal liimimiskohta naitav osa saab tdis, saame tasakaaluploki elektroonilise skaalaga

ratta velje kulge liimida.
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Tasakaaluraskuse paigaldamisel ei ole vaja elektroonilist skaalat kasutada, kui on valitud laserpositsioneerimisega
skaala. Poorake ratast kdega, kui sisemist kohta naitav valgustus tleni p&leb, selgitab laserjoon vélja asendi, kuhu sisekiljele
tasakaaluraskus automaatselt panna. Samamoodi, kui valist kohta naitav margutuli Gleni pdleb, selgitab laserjoon vilja
koha, kuhu tasakaaluraskus automaatselt valiskiiljele panna. Paigaldage valiskiilje tasakaaluraskus vastavalt laserjoone
tahistusele.

Sisekiilje tasakaaluraskuse paigaldamine Viliskiilje tasakaaluraskuse paigaldamine

T66 tasakaalustusmudelite M3—M6 alusel:
Toimige vastavalt M1 ja M2 kaalumudelite meetoditele.

TO0 staatilise tasakaalustamismudeli alusel.
1).Sisestage ratta D vaartus.
2). Pange ratta tasakaalustaja toole.
3). Kui ratas jadb seisma, kuvatakse tulemust ekraanil.
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4.P6orake ratast kdega, et valiskiljel olevat kohta naitav osa muutuks punaseks ja kinnitage vastava raskusega
tasakaaluplokk 12-punktilisse asendisse sisekiiljel voi liimige vastava raskusega tasakaaluplokk velje keskele.

Tahelepanu: parast moGtmist kuvatava tasakaaluraskuse tulemused tuleks jagada 5-ga (kui raskuse Ghikuks
on unts, tuleks kuvatava raskuse vaartus jagada 0,25 untsiga), et saaksime leida kasuliku raskusega
tasakaaluploki. Kui on vaja leida tegelik tasakaalustav raskus, saame selle leida ja vaadata, vajutades

noolenuppu. ¢

7. Tasakaaluploki varjatud liimimise funktsioon

See funktsioon suudab jagada kahe kodara vahelise tasakaaluploki kaheks osaks ja panna kaks osa langema kahe Uksteise
korval asuva kodara taha, et tasakaaluplokk oleks varjatud ega rikuks ratta ilu.

See funktsioon sobib ainult selle seadme kahele mudelile, M2 ja M4, ja me kirjeldame varjatud liimimise funktsiooni
téomeetodit M2 mudeli naitel.

M2 mudeli kohaselt sisestage A, A+ ja D vaartused, parast testimistulemuse saamist seadme kaitamise jarel, kui
valimine liimiga tasakaaluplokk langeb kahe kodara vahele, saame seda funktsiooni kasutada. Kaik on jargmine:

1) parast tasakaalustamatuse tulemuste saamist, kui tasakaalustamata koht on nr 1 ja nr 2 vahel (vastavalt
jargmisele joonisele), saab vajutada UP klaviatuuri, et siseneda selle ploki varjatud liimimise funktsiooni.
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2).Tommake vélja skaala, Uhendage see veljega, keerake ratast, pange skaala nr 1 taha, hoidke ratast paigal,

tdmmake skaala tagasi ja vajutage klaviatuuril kinnitamiseks OK.

(Kui valite laserpositsioneerimisfunktsiooniga tasakaalustaja, reguleerige laserjoon kohta nr 1 ja vajutage

kinnitamiseks klaviatuuril ,0K”.)

o)

m

3). Tommake skaala vélja, ihendage see veljega, keerake ratast, pange skaala nr 2 taha, hoidke ratast paigal,

témmake skaala tagasi ja vajutage klaviatuuril kinnitamiseks OK.

(Kui valite laserpositsioneerimisfunktsiooniga tasakaalustaja, reguleerige laserjoon kohta nr 1 ja vajutage

kinnitamiseks klaviatuuril ,0K”.)

/0. o \
5o~ |

4).Siiani on véljaspoolne tasakaalustamata koht olnud eraldatud kaheks osaks, mis on varjatult velje taga, raskuse
liimimiseks vastavalt sammule 1. Leidke skaalaga tapne koht ja liimige sissepoole 1 tasakaaluraskus ja valjapoole 2

tasakaaluraskust velje taga. (Kui tasakaalustajal on laserpositsioneerimisfunktsioon, liimige raskus vastavalt

laserjoonega tahistusele.)
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5).Parast raskuse liimimist vajutage tasakaalustaja kaivitamiseks ,,OK”, parast ratta keerlemist kuvatakse katse
tulemust.

8. OPT-funktsioon

Kui ratta staatiline tasakaalustamatus on liiga suur (lle 50 g), vOime kasutada OPT-funktsiooni. See vdib leida rehvi
velje staatilise tasakaalutamata koha, et vdhendada lisatud tasakaaluploki massi.

OPT sammud

v

1. samm:

Kasutage klahvi les / alla noolenuppu, et valida M9 ( OPT ) reZiim. Mddtke ja sisestage ratta parameetrid vastavalt
punktis 5 kirjeldatule, OPT-mudelisse sisenemiseks vajutage nuppu ,, OK”".

2.samm:

tehke mark peavdllile ja veljele, seejarel votke ratas maha, paigaldage ratas rehvivahetajale, eemaldage rehv ja
velg, hoidke velg paigal ja poorake kaega rehvi 180°, seejarel pumbake rehv tais.

3. samm:
paigaldage ratas ratta tasakaalustajale vastavalt margile, vajutage tasakaalustaja kaivitamiseks nuppu OK, LCD-

ekraanil kuvatakse suurimat tasakaalustamatuse vaartust.

Velje tasakaaluraskus Rehvi tasakaaluraskus

Ratta tasakaaluraskus OPT tasakaaluraskus
4. samm:
P&orake kdega ratast, kuni sisemine koht on uleni valgustatud. Tehke rehvi Gilaossa nr 1 marge (kella 12 asend).
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5. samm:

poorake ratast kdega, kuni sisemine koht on Uleni valgustatud. Tehke rehvi tGlaossa nr 2 méarge (kella 12 asend).

6. samm:

eemaldage ratas ja paigaldage rehvivahetajale, tehke nr 1 mark ja nr 2 mark samasse kohta, seejarel |6petage OPT-

funktsioon.

9. Kalibreeringud, mida saab teha kasutaja

1) M9 siisteemi seadistusreziimi valimiseks kasutage tles/alla noolenuppe, vajutage mentiisse
sisenemiseks Ules noolenuppu.

2) Valige esimene funktsioon , Kasutage kalibreerimist ja seadistage 14- kuni 16-tollise ratta

tasakaalustamine.

3) Sisestage ratta parameetrid digesti, jargides M1 tasakaalustamismudelit.

4)Kaivitamiseks vajutage nuppu OK.

5) Parast seismajaamist poorake ratast kdega, kui tasakaalust véljas olevat kohta naitav osa muutub punaseks, kinnitage
100 g tasakaaluplokk 12-punktilisse asendisse ratta valiskiiljel, jargides ekraanil kuvatavat viipa.

6) Kaivitamiseks vajutage nuppu OK.

7) Péarast seisma jaamist eemaldage 100 g tasakaaluplokk, poorake ratast kdega, kui tasakaalustamata kohta naitav osa
muutub punaseks, kinnitage 100 g tasakaaluplokk 12-punktilisse asendisse ratta sisekiljelt, jargides ekraanil kuvatavat
kasku.

8). Vajutage kaivitamiseks nuppu START, parast seismajaamist on ekraanil kiisimus, kas tehtud parandus Gnnestus, ja
saate naasta mudeli valimise liidese juurde, vajutades suvalist nuppu.

10. Kalibreerimine skaala kasutamiseks

1) Paigaldage ratas tasakaalustusseadmele. Valige lles/alla noolenuppudega M9 stisteemi seadistusreziim, meniusse
sisenemiseks vajutage Ules noolenuppu, valige teine funktsioon ,skaalaga kalibreerimine”.

2) Tommake mootekdpp valja 0 cm asendisse, vajutage kinnitamiseks klahvi ,OK”.
3) Tommake m&6tekdpp valja 15 cm asendisse ja suunake skaala ots peavdlli poole, kinnitamiseks vajutage
klahvi ,,OK”“.

4) Tommake mootekapp ja suunake skaala ots peavdlli poole, kinnitamiseks vajutage klahvi ,,0K”.

5) LCD-ekraani vasakul pool kuvatakse ,,d16“, muutke (les/alla noolenuppudega ratta labim&dtu, tdmmake skaala
vélja ja poorake skaalat velje serva poole (vastavalt jargmisele pildile), vajutage kinnitamiseks klahvi ,, OK“.

=
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6) Kalibreerimine on |6ppenud, vajutage naasmiseks vasakut nooleklahvi.

11.Kalibreerimine rattalaiuse skaala kasutamiseks

1) Paigaldage Uiks ratas tasakaalustajale. Valige Gles/alla noolenuppudega M9 siisteemi seadistusreziim, men(lsse
sisenemiseks vajutage Ules noolenuppu, valige kolmas funktsioon ,laiusskaalaga kalibreerimine®, vajutage
kinnitamiseks ,,OK"“.

2) Sisestage Ules/alla nooleklahvidega ratta B-vaartus. Tdmmake jargmise pildi jérgi skaala kuni velje sisekiiljeni. Samal ajal
puudutage ratta laiuse skaalaga velje valiskiilge. Hoides seda 2 sekundit paigal. Ekraanil kuvatakse teade, et ratta laiuse
vadrtuse saamine dnnestus.

3) Naasmiseks vajutage ,,OK“.

12. Kalibreerimine laserpositsioneerimiseks (lisavoimalus)

1) Paigaldage (ks ratas tasakaalustajale. Valige Ules/alla noolenuppudega M9 siisteemi
seadistusreZiim. Menlilisse sisenemiseks vajutage Ules noolenuppu, valige meniiis teine
lehekiilg, valides , Laserpositsioneerimise kalibreerimine”. Kinnitamiseks vajutage ,,OK”.

2) Kasutaja modteskaala, mis moddab D vaartust. D vaartust moddetakse umbes 2 sekundit.

3) Kui D vaartuse m&dtmine 8nnestus, poorleb laseri joon velje serva poole. Laserjoone paksust saab muuta tles/alla
noolenuppudega. Vasakule/paremale noolenuppudega saab muuta laserjoone nurka. Reguleerige laserjoon sisemise velje
serva poole jargmise pildi jargi ja vajutage kinnitamiseks ,,0K”.

4) Poorake laserjoont sobitaja serva poole, reguleerides laserjoone asendit vasakule/paremale noolenuppudega. Kui
laserjoon Uhtib sobitaja servaga vastavalt jargmisele pildile, vajutage kinnitamiseks ,, OK“.
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5).Laserpositsioneerimise funktsioon dnnestus, naasmiseks vajutage nuppu Return.

13. Siisteemi seadistamine

Sisenege siisteemi seadistamise meniilisse. Menlils on veel kolm seadistuselementi, need on:

valige grammid vdi untsid lles/alla noolenuppudega.

Seadistage kate Ules/alla noolenuppudega.

Anduri toimimise kontrollimine. Anduri kontrollimise funktsiooni sisenemiseks vajutage ,,0K“, seal saab kontrollida, kas
andur to66tab nGuetekohaselt.

Kasutusjuhend. Kasutusjuhendi vaatamiseks vajutage ,,OK“ nuppu.
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14. Tasakaalustamismasina torkeotsing

ilming

pohjus

P&rast masina sisselilitamist ei ilmu
ekraanile midagi.

Toiteliliti on katki.

Signaaliliin LCD-st arvutiplaadini ei Uhenda hasti,
peaksite kontrollima liini Ghendatud otsa.

LCD-paneel on katki.

Toitepaneel on katki.

Kui seade on sisse lilitatud, kuvab ekraan
normaalselt, kuid mootor ei pdorle.

Arge t8mmake ratta katet alla (ekraanil on viip).
Mootori 3 kaablit ei Ghendu korralikult releega.
Arvutiplaat kaotab kontrolli relee iile, vahetage
arvutiplaat.

Relee on katki, vahetage toitepaneel.

Mootor on katki.

Parast kaivitamist poorleb mootor kiiresti

ega peatu.

Asendiandur langeb vastu arvutiplaati. Kontrollida
tuleb Ghendusliini.

Asendianduri signaal ei ole normaalne. Asendianduri
korgust tuleks veidi reguleerida. Parast reguleerimist
poorake ratast kdega ja kontrollige, kas andur
puudutab hammasplaati, jalgides, et asendianduril
asuv optiline analoogsidesti ei laheks katki.
Asendianduril asuv optiline analoogsidesti on katki.
Andur tuleb vilja vahetada.

Tasakaalustaja kalibreerimine ebadnnestub.

1. 100 g tasakaaluraskus ei ole liimitud.
2. Rohuanduri juhe on katki.
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3. RBhuandur on katki.

Elektroonilise skaala vaartus on vigane. 1.Kontrollige Gthendusjuhet.
2. Potentsiomeeter on katki, vahetage
potentsiomeeter.

3. Kalibreerige skaala uuesti.

Tasakaaluraskuse vaartus on vigane. 1. Sisestatud on ratta valed mdddud.

2. Tehke katse tasakaalustatud 14- vdi 15-tollise
rattaga. Liimige katseks 100 g tasakaaluraskus, vorrelge
katse tulemust. Kui tulemus on tegelikust kaalust 10
protsenti suurem voi vaiksem, kalibreerige uuesti.

Rattal on vddrkehad v6i on rehvi hurdhk madal.
Kiirmutter ei ole korralikult kinni.

3. Maapind ei ole tasane, tasakaalustaja korpus variseb.

Korduskatse tulemus on erinev rohkem kui 5 Kasutage ankrupolte, et lukustada tasakaalustaja

g maapinnale.

4. Vajadusel vdib katse tegemiseks kasutada
tasakaalustatud 14- v&i 15-tollist ratast.

1. Minimaalne kuvatav raskuse seadistus on liiga
suur, reguleerige. Minimaalne kuvatav raskus on 5 g.

Katse tulemuseks kuvatakse 0-0. 2. R6huanduri juhe on katki.
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Nr. Nimetus Tk | Nr. Nimetus Tk
1 Ratta kate, koost 1 21 _Ac:wxm\q_d M:,_c:mq 7
1 2 3 2 Pidurivarras 1 22 Murdeplokk 1
3 Lameseib 2 23 Tihend 2
Lukustusmutter :
4 M10 1 24 Kruvi M4x10 2
5 Mootor 1 25 Kruvi M10 1
4 -
6 . _,\_ooﬁo: 1 26 Laserseade 1
fikseeritud raam
o S— 7 380J5 rihm 1 27 Plaat 1
b T4 8 Vall 1 | 28 Kruvi M5x15 4
9 Kruvi 2 | 29 | CElektriline 1
5 joonlaud
10 Pidurikate 2 30 Kéepide 3
11 Kruvi 2 31 Kere 1
12 Piduripedaal-1 1 32 Raskuse kate 1
6 13 Kruvi 2 | 33 Toitepaneel 1
L Ekraani
Piduripedaal-2 1 34 komplekt 1
Vedru 1 35 Kruvi M5x15 1
xcc%ﬁacza 1| 36| Krvimsxis | 1
Kruvi M6 3 37 Lameseib 3
o Kuuskantmutter 4 38 Ekraan 1
M8
Piduri raam-1 1 39 Kruvi 3
Piduri raam-2 2 40 Kruvi M10X20 3

29 28 27 26/ 25/24/ 23 W\E 20, 19 1

Joonis 1




Joonis 2

Nr.

Nimetus

Tk

Samm-mootoriga juhitav plaat

ma

Laseri kate

Samm-mootor

Vedru

ol = | L

Kruvi ST3. 5X10

Paigaldusalus

Kruvi ST2. 3X10

Piirluliti

w0 o

Laserkiir




Nr. Nimetus Tk
| Paigalduspaneel {
o Toitepaneel 1
¢ Kruvi M5X20 o
4 Ekraani paigalduspaneel 1
5 Kruvi M5X20 5
6 Ekraan 1
7 Kate 1
8 Kruvi ST3.3X15 5
9 Mutter M5 5

Joonis 3




Nr. Nimetus Tk
1 Monitori paigaldusalus 1
2 Kruvi M6X20 1
3 Seib 06 1

Kinnitusklambri pesa 1
LCD kinnitus I
Kruvi M4X 10 4

LCD-ekraan 1
Mutter M3 4

Mutter M3 4
Klaviatuur 1

Klahv 4
Klaviatuuri paigaldusplaat 1
Kruvi M3X25 g

Kate 1

./_. ,,.,, b b )
NN NIL N2 N3 N4

Joonis 4




Nimetus

—
=~

Raam

Teljehiilss

NI

M8X20
kuuskantmutter

D (N[

@8 lameseib

=
N

Kaitsekatte pohi

Luliti

N0~

M10X20
kuuskantmutter

oo

Piirdeplaat

Telje asukohta
madrav hilss

NN

M6X35
kuuskantmutter

Telg 1

M6X20
kuuskantmutter

M6 kuuskantmutter

Telg 2

Kaitsekate

M6X20 mutter

&6 vedruseib

@6 lameseib

@8 vedruseib

M8 kuuskantmutter

DB ININRFRP(FRPW |~




Nr. Nimetus Tk
1 Restplaadi alusvanker 1
2 Restplaadi maandus 1
3 Restplaadi elektrikilp 1
4 @ 4 vedruseib 5
5 M4XI0 stvispeaga kruvi 5
6 @ 4 lameseib 5
7 @ 10 lameseib 1
8 @ 10 vedruseib 1
9 MI0X20 kuuskantpoldid 1
10 Rihmaratas 1
11 Kurdketas 1
12 M3XI0 stivis-ristpeakruvi 6
13 @ 3 lameseib 6
14 @ 3 vedruseib 6
15 Elektriline andur 2
16 M10 kuuskantmutter 5
17 Poldid 1
18 laager 47X25XI12 2
19 @ 10 suur lameseib 5
20 Kruvi 1
21 Vedru 1
22 Vedru kandeplaat 1
23 T36 survespindel 1
24 M10X160 pesapea- 1
kiibarmutter
25 Sobitusketas 1
26 Peavdll 1
27 Telje muhv 1

o~




Nr. Nimetus Tk
1 Resti kinnitus 1 1
2 M3 kuuskantmutter 2
3 @ 3 vedruseib 2
4 @ 3 lameseib 2
5 joonlaua hoidik 1
6 M6X35 kuuskant- 1
pesapeamutter
7 joonlaua umbris 1
8 M3XI8 slivis- 2
ristpeakruvi
Rest 1
Survevedru 1
Joonlaud 1
kauguse mddtmise rest 1
M5XI0 kuuskant- 2
pesapeakruvi
voimaliku seadme 1
kinnitus
Resti kinnitus 2 1
vdimaliku seadme 1
lameseib
voimaliku seadme 1
vedruseib
voimaliku seadme 1
kuuskantmuttern
Voimalik seade 1
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