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1 Geral

1.1 Acerca deste manual

Este manual de assisténcia contém informacGes acerca da
montagem, ajuste e manutengdo avangada do produto. Para
garantir a seguranga durante o manuseamento do produto,

leia atentamente o manual e siga as instru¢des de segurancga.

Para obter informagdes de utilizador e pré-venda, consulte
o manual de utilizagdo. Localize o manual de utilizagdo no
site da Internet da Invacare ou contacte o representante
da Invacare (consulte as moradas indicadas no fim deste
manual).

1.2 Simbolos utilizados neste manual

Neste manual, as declara¢des de perigo sdo indicadas por
simbolos. Os simbolos sdo acompanhados por uma palavra
de sinalizagdo que indica a gravidade do risco.

ADVERTENCIA
Indica uma situacdo perigosa que, se nao for
evitada, podera resultar em morte ou em lesdo

A grave.
A\

CUIDADO
Indica uma situacdo perigosa que, se nao for
evitada, podera resultar em lesGes menores ou

ligeiras.
IMPORTANTE
| Indica uma situagdo perigosa que, se nao
. for evitada, poderd resultar em danos a
propriedade.

Fornece sugestbes, recomendagdes e
informacgdes Uteis para uma utilizacdo eficiente
e sem problemas.

=Jo

Este simbolo identifica uma lista de ferramentas,
componentes e itens variados que vai precisar
para poder realizar um determinado trabalho.

=
—C

1.3 Informagdes gerais

e O trabalho de assisténcia e manutencdo tem de
ser executado tendo por referéncia este manual de
assisténcia.

1637470-E
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e E imperativo que observe as informacdes de seguranca.

e As informagdes sobre o funcionamento ou sobre o
trabalho de manutengdo geral e cuidados no veiculo
elétrico devem ser retiradas do manual de assisténcia.

e Pode encontrar informagGes sobre pecas sobressalentes
no respetivo catdlogo.

e As pecas sobressalentes TEM de ser pecas originais da
Invacare. Utilize apenas pecas sobressalentes que foram
aprovadas pela Invacare.

e A Invacare reserva-se o direito de efetuar quaisquer
alteragGes por razdes de melhoria técnica.

e Para obter mais informagdes sobre o produto, por
exemplo, avisos de seguranca de produtos e retiradas
de produtos do mercado, contacte o seu representante
local da Invacare. Para obter as moradas das empresas
Invacare e o enderego do site, consulte a contracapa
deste manual.

e O veiculo elétrico s6 pode ser objeto de manutencdo e
revisdo por pessoal qualificado.

e O requisito minimo para os técnicos de assisténcia
é uma formacdo adequada, tal como nas dreas de
mecanica ciclica ou ortopédica, ou uma experiéncia de
trabalho suficientemente longa.

— A experiéncia na utilizacdo de equipamento de
medicdo elétrico (multimetros) também é um
requisito.

— E recomendada formacdo especifica na Invacare.

e As alteragOes ao veiculo elétrico que ocorrem como
resultado de trabalho de manutengdo ou revisdo
executado de forma incorreta ou desadequada levam
a exclusdo de toda a responsabilidade da parte da
INVACARE.

e Se tiver quaisquer problemas ou perguntas contacte o
seu fornecedor.

1.4 As imagens deste manual

As imagens detalhadas neste manual apresentam marcas
para identificar os vdrios componentes. As marcas dos
componentes no texto e nas instrugdes de funcionamento
estdo sempre relacionadas com a imagem diretamente
acima.
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2 Seguranca

2.1

AN\

Informagdes de segurancga

ADVERTENCIA!

Os procedimentos descritos no presente manual

de assisténcia devem ser realizados por um

fornecedor especializado ou por um técnico de
assisténcia qualificado.

— Ndo manuseie este produto nem qualquer
equipamento opcional disponivel sem primeiro
ler e compreender estas instrugdes e todo
o material de instrugao adicional, como os
manuais de utilizacdo, os manuais de instalacdo
ou os folhetos de instrugdes fornecidos com
este produto ou com equipamento opcional.

i As informagdes neste documento podem ser
alteradas sem aviso prévio.
2.2 Notas de seguranga sobre o sistema
elétrico

AN

ADVERTENCIA!

Perigo de incéndio e queimadura devido a

curto-circuitos elétricos

— O veiculo elétrico tem de ser completamente
desligado antes da remogdo dos componentes
condutores de tensdo. Para o efeito, remova as
baterias. Para obter informagdes sobre como
remover as baterias, consulte o manual de
assisténcia da cadeira de rodas especifica.

— Evite curto-circuitos nos contactos quando
realizar medi¢Ges nos componentes condutores
de tensao.

ADVERTENCIA!

Risco de lesao ou danos devido a curto-circuitos

Os pinos dos conectores dos cabos ligados ao

moddulo de alimentagdo ainda podem ter corrente

quando o sistema esta desligado.

— Os cabos com pinos com corrente devem ser
enrolados, presos ou cobertos com materiais
nao condutores de modo a ndao serem expostos
ao contacto humano ou a materiais que possam
provocar curto-circuitos.

— Quando for necessario desligar os cabos com
pinos com corrente, por exemplo, para remover
o cabo de barramento do comando por motivos
de seguranga, certifique-se de que prende ou
cobre os pinos com materiais ndo condutores.

Risco de danos nos pinos dos conectores

Se tocar nos pinos dos conectores, estes podem
ficar sujos ou ser danificados por descargas
eletrostaticas.

— Nao toque nos pinos dos conectores.

Para maximizar o desempenho, minimizar as emissdes de
EMC, maximizar a imunidade de EMC e ESD, e para manter
a cablagem da cadeira de rodas segura e arrumada, observe
as seguintes diretrizes:

Todos os cabos devem cumprir os requisitos da norma
1ISO7176-14.

Mantenha todos os cabos tdo curtos quanto possivel.
Todos os cabos utilizados devem ser resistentes ao fogo,
segundo o teste VW-1 (UL 1581) ou semelhante.

Evite anéis metalicos, especialmente anéis de cabos
individuais, em vez de pares de cabos.

Tente utilizar cabos em pares ou feixes. Por exemplo,
utilize os cabos positivo e negativo da bateria em
conjunto e os cabos positivo e negativo do motor em
conjunto. Junte os cabos e prenda-os ao chassis.
Quando possivel, ndo encaminhe os cabos (incluindo o
cabo do motor) perto da caixa do motor.

Certifique-se de que todas as caixas do veiculo,
especialmente dos motores e do controlador, estdo
ligadas eletricamente.

Ndo utilize o chassis do veiculo como o retorno de
terra. Qualquer ligagdo elétrica de baixa resisténcia ao
chassis & um risco de seguranga e ndo é permitida pelas
normas de segurancga internacionais.

Para minimizar as emissdes eletromagnéticas pelas
escovas do motor, pode ser necessario colocar
condensadores entre os suportes da escova e a caixa
do motor. Certifique-se de que os elétrodos estdo tdo
curtos quanto possivel. Um condensador adequado é
do tipo 4n7, de 2 kV, em ceramica.

Para o melhor desempenho elétrico, o tamanho do
cabo tem de ser tdo grande quanto possivel, mas ndo
superior ao que o engaste do conector pode suportar.
Utilize sempre a ferramenta correta para o engaste.
Os tamanhos minimos de cabo recomendados sao
mostrados nas sec¢des de cablagem.

Para sinais de corrente baixa, ndo utilize tamanhos de
cabo inferiores a 0,5 mm2/20 AWG, porque os cabos
mais pequenos ndo sdo suficientemente fortes para
esta aplicagdo.

O tipo de cabo utilizado tem de ser adequado para as
condi¢des mecanicas e ambientais adversas a que sera
provavelmente sujeito.

N3o utilize cabos danificados ou gastos. Um cabo
danificado pode potencialmente produzir calor, faiscas
ou arcos elétricos localizados, os quais podem causar
um incéndio.

Proteja todos os cabos contra o contacto possivel com
material inflamavel.

Se estiver equipado um feixe de cabos de extensao,
monte-o com o conector fémea na horizontal ou para
baixo, e proteja-o de salpicos diretos. Se o feixe de
cabos se destinar a ser frequentemente desligado,
monte o conector fémea de modo a que fique voltado
para baixo.
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3 Montagem

3.1 Torques de aperto

A ATENCAO!

Risco de danos no veiculo elétrico devido a
ligagbes de plastico, porcas ou parafusos mal
apertados.

— Aperte sempre os parafusos, as porcas, etc.,
até o torque de aperto indicado.

— Aperte com os dedos apenas os parafusos ou
as porcas que nao sdo listados aqui.

Os torques de aperto indicados na lista seguinte baseiam-se
no didmetro da rosca das porcas e parafusos para os
quais ndo foram determinados nenhuns valores especificos.
Todos os valores assumem que as roscas estdo secas e ndo
apresentam oleo.

Montagem

Rosca Torques de aperto em
Nm *10%

M4 3 Nm

M5 6 Nm

M6 10 Nm

M8 25 Nm

M10 49 Nm

M12 80 Nm

M14 120 Nm

M16 180 Nm

3.2 Tabela de conversao do sistema
imperial para o sistema métrico

Pode utilizar este grafico como uma orientagao para
determinar o tamanho correto da ferramenta.

IMPERIAL METRICO
polegadas mm
9/32 7,1438
19/64 7,5406
5/16 7,9375
21/64 8,3344
11/32 8,7313
23/64 9,1281
3/8 9,5250
25/64 9,9219
13/32 10,3188
27/64 10,7156
7/16 11,1125
29/64 11,5094
15/32 11,9063
31/64 12,3031
1/2 12,7000
33/64 13,0969
17/32 13,4938
35/64 13,8906
9/16 14,2875
37/64 14,6844
19/32 15,0813
39/64 15,4781
5/8 15,8750
41/64 16,2719
21/32 16,6688
43/64 17,0656
11/16 17,4625
45/64 17,8594
23/32 18,2563
47/64 18,6531
3/4 19,0500
49/64 19,4469
25/32 19,8438
51/64 20,2406
13/16 20,6375
53/64 21,0344
27/32 21,4313
55/64 21,8281
7/8 22,2250

IMPERIAL METRICO
polegadas mm
5/64 1,9844
3/32 2,3813
7/64 2,7781
1/8 3,1750
9/64 3,5719
5/32 3,9688
11/64 4,3656
3/16 4,7625
13/64 5,1594
7/32 5,5563
15/64 5,9531
1/4 6,3500
17/64 6,7469
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3.3 Descrigao geral dos componentes

Moddulos de comando secundarios

Mddulos de comando

DLX-REM110

e Perfil de conducdo

LINX IDC
Comando duplo intuitivo

e Botdo para
ligar/desligar

e Botdo de velocidade

e Ecra para indicador de
direcao da condugdo

DLX-REM211

e Perfil de conducdo
e Fungdo elétrica do
assento

DLX-REM216

e Perfil de conducdo

e Fungdo elétrica do
assento

* Funcdo de iluminagdo

DLX-CR400
Comando compacto

e Botdo para
ligar/desligar

e Botdo de menu

e Ecrd para fungbes de
condugdo, assento e
conectividade

DLX-CR400LF
Comando compacto de
forga reduzida

e Como comando

DLX-REMA400

e Interface de ecrd tatil
para facilitar:
— Varios perfis de
condugdo
— Varias funcoes
elétricas do assento
— Fun¢do de
iluminagdo
e Botdes multifungdes
e Tomadas de fichas jack
de 3,5 mm

compacto

e Com joystick de forga
reduzida

DLX-ACU200

Unidade de controlo do
assistente

e Botdo de selegdo
para ligar/desligar
respetivamente

e Botdo de menu

e Ecra para perfis de
condugdo e assento e
indicacdo de "quem
tem o controlo"

DLX-REM500

¢ Interface de ecrd tatil
para facilitar:
— Varios perfis de
condugdo
— Varias fungdes
elétricas do assento
— Funcdo de
iluminagao
e Botdes multifungdes
e Tomadas de fichas jack
de 3,5 mm

DLX-REMO50

¢ Unidade de controlo do
assistente com perfil
de conducdo
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Montagem

Componentes ASL

Componentes ASL

ASL 138

Joystick de controlo de
extremidades

ASL 106

Controlo com quatro
switches de proximidade

ASL 133

Joystick compacto com um
switch

o,

Iy
(g

ASL 504

Switch de paragem do
comando

I

oooooo@

P

Acessorios sem fios para
ATOM:

e Emulador de rato sem
fios ASL 558

e Recetor sem fios com
trés switches ASL 557-3

Modulos de

ASL 130

Microjoystick de controlo de
extremidades

ASL 132

Joystick compacto

(B emetoen)

alimentagdo
DLX-PM60
e Corrente maxima de
63 A
e 2 tomadas de
barramento
e Compensagdo de carga
dindmica
e Compensagdo de carga
adaptativa

e Porta de utilitario
Relégio de tempo real

DLX-PM75

e Corrente maxima de
78 A

e 2 tomadas de
barramento

e Compensagdo de carga
dindmica

e Compensagao de carga
adaptativa

e Porta de utilitario

* Reldgio de tempo real

ASL 109

Controlo de cabeca com
SOpro e sucgao

ASL 104/ASL 104P

Controlo de cabega

Eon==En

IDjclolclonoN

DLX-PM120

e Corrente maxima de
120 A

e 2 tomadas de
barramento

e Compensagdo de carga
dindmica

e Compensagdo de carga
adaptativa

e Porta de utilitario

* Reldgio de tempo real
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Modulos de alimentagdo

Madulos e interfaces de assento LiNX

= DLX-PM75AL

E ngfgu\ g

(o000 s o e Corrente maxima de

: 78 A

2 tomadas de

barramento

e Compensacao de carga
dindmica

e Compensagdo de carga

adaptativa

Porta de utilitario

2 atuadores

3 luzes

Reldgio de tempo real

———— DLX-PM120AL
[ ”ﬂﬂ%%ﬂ[j\ 3
[Cooootoh [Eomen oxCT)~CE] e Corrente maxima de

: 120 A

2 tomadas de

barramento

e Compensacao de carga
dindmica

e Compensagdo de carga

adaptativa

Porta de utilitario

2 atuadores

3 luzes

Reldgio de tempo real

DLX-IN500
Médulo de entrada

e Conector DB9 para
entradas proporcionais
e comutadas

¢ Fonte de alimentagao
de 12 V (200 mA)

e Bocal de sopro e sucgdo

e Entrada de ficha jack
(estéreo)

e 2 conectores de
barramento LiNX

e Indicador de atividade
que apresenta pedidos
de entrada

DLX-OUT500
Médulo de saida

e Conector DB9 para
saidas comutadas

e Saida de ficha jack
(estéreo)

e 2 conectores de
barramento LiNX

¢ Indicador de estado

Moddulos e interfaces de assento LiNX

Cabo de barramento;
comprimento de 300 a
2500 mm

[©)

(eo)

©]9)

0][O .
e e 2 canais de atuador

X 7 2 portas de barramento
1 porta de entrada de
fim geral (GPI, general
purpose input) de 6
pinos

e LED de estado do
modulo

Alimentagdao do
atuador fornecida
através do barramento

@]

DLX-ACT200
k|

Feixe de cabos de extensdo;
comprimento de 640 a
900 mm

Acessorios elétricos do assento

@@D
@0
an
ol
(elo]
(ele]
(ele]
(o]
@«
@@
@@

e 4 canais de atuador

2 portas de barramento
1 porta de entrada de
fim geral (GPI, general
purpose input) de 6
pinos

e LED de estado do
modulo

Alimentacdo do
atuador fornecida
através do barramento

[| DLX-ACT400

N J

ASL300

Switch oval

e Switch de contacto
momentaneo

¢ Normalmente aberto

¢ Ficha jack mono

Switch de botdes estéreo

e 2 switches
e Ficha jack estéreo

Botdo alternador estéreo

O e Botdo alternador
¢ Normalmente aberto
e Ficha jack estéreo

)
o
O
'R
!

= === T GLM-CONX4 .
Q[ g@ g 8] }Q Conector de 4 vias
— —/ ¢ Bloco de expansdo
para ligagdo a vdrios
moddulos adicionais
num sistema LiNX
10
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Acessorios elétricos do assento

Switch de 4 vias

e 4 switches
e Conector DB9

Botdo alternador de 4 vias

e 4 diregOes alternadoras
e Conector DB9

Switch de 10 vias

hardware que fornece
acesso direto e simples
a funcgdes de assento
elétricas

Q e Moddulo apenas de
O

DLX-FKEYO1

e Para sistemas com um
atuador fisico

e Controlo de assento
elétrico através do
switch oval, switch
estéreo ou botdo
alternador estéreo

DLX-FKEYO02

e Para sistemas com dois
ou mais atuadores
fisicos

e Controlo de assento
elétrico através do
switch de 4 vias ou do
botdo alternador de 4
vias

DLX-GYR100
Modulo LiNX G-Trac

e Estabiliza o
comportamento de
condugdo da cadeira
de rodas

DLX-USB02
Carregador USB LiNX

e 2 portas para
carregador USB

e Corrente de
carregamento de 1 A
por porta

e Tampodes de protegdo
de borracha

1637470-E

Montagem

3.4 Montar o modulo de alimentagao

A orientacdo de montagem do mddulo de alimenta¢do que é
especificada pela Invacare para cada modelo de cadeira de
rodas tem de ser observada.

Dimensdes dos moédulos de alimentagdo
DLX-PM60, DLX-PM75, DLX-PM120

88 +1 mm

168 £1 mm

180 1 mm

43 £1 mm ‘

e = yﬁp
B ——l =g

DLX-PM75AL, DLX-PM120AL

~ 107+1mm |

168 +1mm

180+1mm

(el

L0 ~GE])

Montagem correta
®

® Parte traseira
Conectores
© Parte superior

O Base

11
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Os modulos de alimentagdo podem ser colocados de lado ou
em angulo. Quando colocar os mdédulos de alimentagdo em
angulo, assegure-se de que os conectores ® estdo voltados
para baixo, de modo a que as reentrancias dos mesmos nao
acumulem nem retenham matérias ou liquidos estranhos.

Montagem incorreta

Parte traseira

Conectores

® ®

Parte superior

Base

© O

Testes

O sistema LiNX tem de ser completamente testado depois

de todos mddulos e cabos terem sido instalados.

3.5 Posi¢coes de montagem em cadeiras de rodas

i As posi¢cdes dos mddulos de alimentagdo ® e DLX-ACT200/400 ®, consoante o modelo e a configuracdo da cadeira de
rodas, sdo mostradas na tabela abaixo. Para obter informagGes adicionais sobre o acesso a componentes, consulte o
Manual de assisténcia do modelo da cadeira de rodas especifica.

Tragdo pelas rodas traseiras

Tragdo pela rodas centrais

Fox TDX SP2, TDX SP2 de base
estreita, TDX SP2 de base

® larga com assento Modulite

Kite, Kite HD TDX SP2 de base estreita e

TDX SP2 de base larga com
assento Ultra Low Maxx

Bora/Spectra XTR, Spectra
XTR HD sem elevador/médulo
de inclinagdo

12
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Tracdo pelas rodas traseiras

Tragdo pela rodas centrais

Bora/Spectra XTR, Spectra
XTR HD com elevador/maddulo
de inclinacao

Stormé4, Storm# X-plore,
Storm#4 Max!

1 sem DLX-ACT200/400 na Storm4 Max

3.6 Saidas de pinos das portas

DLX-PM60, DLX-PM75, DLX-PM120
® ® © O

® Barramento de comunicagdes LiNX

Porta M1 de travdo de estacionamento/motor
© Porta da bateria

©® Porta M2 de travdo de estacionamento/motor
® Porta de utilitario

DLX-PM75AL, DLX-PM120AL

® @
[W‘T

QOO k= EeEE0r ©M[[EQEJ AZE]EH]I\
1

© ® ®

@® Barramento de comunicagdes LiNX
Porta M1 de travdo de estacionamento/motor

© Porta da bateria

1637470-E

Porta M2 de travdo de estacionamento/motor
Portas de atuador

Porta de iluminagdo

® @® ® ©

Porta de utilitario

3.7 Configurag¢oes da porta do atuador
(configuragao de fabrica)

As portas do atuador, as propriedades e o comportamento
de cada atuador sdo definidos pela Invacare. Pode alterar
a velocidade, a dire¢do e o modo de funcionamento. Estas
alteracGes sdo realizadas em menus diferentes. Consulte a
seccao 8.8 Modificar os pardmetros de assento, pdgina 75.

Movimento do assento

A deslocagdo do assento é denominada movimento

de assento. O movimento de assento define o icone
apresentado na interface do utilizador, a velocidade geral,
os atuadores individuais e as respetivas velocidades.

Um movimento de assento pode controlar um ou mais
atuadores. Existem seis movimentos de assento definidos
na configuracdo de fabrica.

Func¢ao de assento

A funcdo de assento é introduzida pelo utilizador e define a
forma como o movimento é utilizado.

Os mddulos de alimentagdo «AL» que incluem atuadores

e luzes tém duas portas de atuador. Se necessdrio, e

com base na configuragdo, o sistema é completado com

o DLX-ACT200 ou DLX-ACT400. Os capitulos seguintes
detalham a configuragdo da porta por médulo/configuragao.

13
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3.7.1 Configura¢oes de portas para sistemas com o DLX-REM2xx (versao para a UE com o assento

Modulite)
Canal Movimento de assento (icone) Fungdo de assento (funcionamento)
® Inclinar FWD/REV proporcional
N
0.00
Reclinar FWD/REV proporcional
<
0.00
© Perna direita FWD/REV proporcional
<
O e0 Ambas as pernas
© Perna esquerda/ D FWD/REV proporcional
Apoio de pernas <
montado ao centro 0 ‘.
)
0.0
® Elevador FWD/REV proporcional
Nl
0.00

Configuracdao da porta sem elevador

Moddulo de
alimentacdo

DLX-ACT200

DLX-ACT400

14

eEEEEETM ([N oM M[ED]]\‘

[

1637470-E



Montagem

Configuracdao da porta com elevador

Médulo de
BRI

alimentagao
D@@@@@@@D]Am‘ D@@@@D]L ©An[[li]@ A@EI]H
i
® ®
DLX-ACT200 @ @
CJ [ ‘D B [
o)o)(o)o CAjic)
g9y
|\ J
DLX-ACT400

3.7.2 Configuragdo de porta para sistemas ndao expansiveis (versao para os EUA)

Os sistemas ndo expansiveis estdo equipados com interruptores externos e uma tecla de fungdo para controlar as fungdes de
assento elétricas. Para obter mais informagdes sobre as teclas de fungdo, consulte a secgdo 3.7.4 Configuragdes de porta

para teclas de fungdo, pdgina 17.

Sistemas com um atuador

@

77
o]

0)o)(o)o
ulo
C

Movimento de assento (icone)

Canal
Apenas reclinagdo FWD/REV proporcional

|
0.00

(o

Func¢do de assento (funcionamento)

Apenas inclinagdo FWD/REV proporcional

N
0.00
Apenas para o modelo LNX

O

Oes

FWD/REV proporcional

1637470-E



Invacare® LiNX

Sistemas com dois atuadores

Canal Movimento de | Movimento de | Movimento de | Movimento de | Movimento de | Fun¢ao de
assento (icone) | assento (icone) | assento (icone) | assento (icone) | assento (icone) | assento
(funcionamento)

® Inclinar Inclinar Reclinar Perna esquerda | Reclinar FWD/REV
. . . D . proporcional
N N N — <
0.00 0.00 0.00 0.08 0.00

Elevador LNX LNX Perna direita Inclinar FWD/REV
D D D 0 e T
N N N — N
0.00 0.e8 0.e8 0.e0 0.00

3.7.3 Configuragdao da porta para sistemas com o DLX-REM400 e DLX-REM500 (com o assento Ultra

Low Maxx)
==
Bt
eEEEEEHM  [(EEEO: o) ”@D]]\‘
[
0)©)(e)o
C J
Canal Movimento de assento (icone) Fungdo de assento (funcionamento)
® Inclinar FWD/REV proporcional
g
Elevador FWD/REV proporcional
© Apoio de pernas direito FWD/REV proporcional
() Apoio de pernas esquerdo FWD/REV proporcional
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Canal Movimento de assento (icone) Fungdo de assento (funcionamento)
® LNX FWD/REV proporcional
® Reclinar FWD/REV proporcional

3.7.4 Configuragoes de porta para teclas de fungdo

Se o sistema estiver equipado com um interruptor externo para controlar as fungGes de assento elétricas (exceto um comutador
de 10 vias), é necessaria uma tecla de fungdo para estabelecer uma interface entre os interruptores. Existem duas configuragGes
diferentes para as teclas de funcdo. O tipo de tecla de fungdo determina o comportamento do sistema em relagdo ao controlo
dos atuadores. As propriedades e o comportamento por interruptor sdo definidos pela Invacare e podem ser reatribuidos
através da porta a qual a entrada de controlo estd ligada. A reatribuicdo é efetuada na seccdo CONTROL INPUTS/OUTPUTS
(ENTRADAS/SAIDAS DE CONTROLO) do respetivo médulo. Consulte a secgdo 10.11 Programar interruptores externos, pdgina106

Tipo 1: Sistema com um atuador (SAS, Single Actuator System)
Esta tecla de fungdo destina-se a sistemas com um atuador fisico. Estd disponivel numa configuragdo:

e FKEYO1TDC: controlo do atuador através de interruptores e do joystick

Os interruptores externos para controlar as fungdes de assento elétricas tém de ser ligados as tomadas de ficha jack.
Consulte a tabela abaixo.

;

Ficha jack estéreo para ligar interruptor estéreo ou botdo basculante estéreo

@

® Ficha jack mono para ligar interruptor oval

Tipo 2: Sistema de muiltiplos atuadores (MAC, Multi-Actuator System)
Esta tecla de fungdo destina-se a sistemas com dois ou mais atuadores fisicos. Esta disponivel numa configuracdo:

e FKEYO02TDC: controlo do atuador através de interruptores e do joystick

O comutador de 4 vias ou o botdo basculante de 4 vias tem de ser ligado a tomada DB9.

3.8 Diagramas de cablagem

i Os diagramas seguintes mostram a cablagem para uma cadeira de rodas numa configuragdo complexa, incluindo os
varios atuadores, as luzes e a unidade de controlo do assistente.

o
]|  Para identificar o comprimento necessdario do cabo, consulte as tabelas abaixo ou me¢a o cabo apds o remover.

1637470-E 17
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Cablagem para configuragdes do assento Modulite com elevador, inclinagdo, reclinagdo, apoios de
pernas elevaveis elétricos, luzes, unidade de controlo do assistente, comando secundario, DLX-ACT400 e

carregador USB

Actuator

Actuator
Recline

angle sensor

Max back

DLX-ACT400

Primary
US| Remote

e

: E‘m
GLM-CONX4 | a

DLX-ACU200/
DLX-REMOS0
aus
aus -

Actuator
Tilt

Secondary

Actuator
Lifter

BUS | Remote

GLM-CONX4
s

Lights

— PCB

Head
light LH
Head
light RH

2

Rear Rear
light indicator

2
|

1
|

Rear Rear
light indicator

1

s L
Power module

eg.

Microswitch
Slow-Stop 2

B
o

DLX-PM120AL

G-Trac sensor
DLX-GYR100

Motor LH

Motor RH

LJLﬁLH

Battery

Fig. 3-1

=

Battery

i O comprimento do cabo varia consoante as posicdes de montagem dos comandos primarios e secundarios e do
conector de 4 vias GLM-CONX4.

Modelo ® © © ® ® @ ®
Kite 2500 mm | 1500 mm | 300 mm 700 mm 700 mm 1500 mm | 1700 mm | 700 mm
Spectra XTR2 HD, 1700 mm | 1700 mm | 300 mm 700 mm 700 mm 1200 mm | 1500 mm | 700 mm
Bora/Spectra XTR
Standard
TDX SP2 1500 mm | 1200 mm | 300 mm 300 mm 700 mm 1000 mm | 1200 mm | 300 mm
Storm#4, 1500 mm | 1200 mm | 300 mm 500 mm 300 mm 1200 mm | 1500 mm | 300 mm
Storm4 X-plore
18 1637470-E
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Cablagem para configuragdes do assento Modulite com elevador, inclinagao, reclinagdo, apoios de pernas

elevaveis elétricos, luzes, unidade de controlo do assistente, DLX-ACT400 e carregador USB

Actuator
Legrest left/
Center
mounted

Actuator
Legrest right
Actuator
Recline

Max back
angle sensor

Primary
Remote

BUS

DLX-ACT400

DLX-ACU200
DLX-REMO050

Actuator
Tilt

Actuator
Lifter

Conventional Version

§
g
g

Rear
indicator

Rear
indicator

‘Sx—{
52
29
58
3

£3
5

Power module
DLX-PM119AL

eg.

G-Trac sensor
BLX-GYR99

Motor LH

Meter RH

N
—
—]

Battery

Fig. 3-2

Battery

i O comprimento do cabo varia consoante as posicdes de montagem dos comandos primdrios e secundarios e do
conector de 4 vias GLM-CONX4.

Modelo ® © © ® ®

Kite 2500 mm 1500 mm 700 mm 1700 mm 700 mm 700 mm
Spectra XTR2 HD, 1700 mm 1200 mm 700 mm 1500 mm 700 mm 700 mm
Bora/Spectra XTR Standard

TDX SP2 1500 mm 1000 mm 300 mm 1500 mm 700 mm 300 mm
Storm#4, 1500 mm 1200 mm 500 mm 1500 mm 300 mm 300 mm
Storm# X-plore

1637470-E
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Cablagem para configuragdes do assento Modulite com inclinagao,

elétricos, luzes e DLX-ACT200

Actuator
Legrest left/
Center
mounted
Actuator
Legrest right

DLX-ACT200

Remote
BUS | DLX-REM216
]
]

Actuator
Tilt

Actuator
Recline

G-Trac sensor
DLX-GYR100

¢

Conventional Version

8
§
g
a

Rear
indicator
Rear
indicator

o

2] [=]
o T
’—i‘ 3z zbi 5
o —
ES ]
: 2

2 . 2

$éa =

Motor RH

LJLH

Battery

2
5
2
2

Battery

Fig. 3-3

]l O comprimento do cabo varia consoante as posi¢des de montagem dos comandos principais e secundarios.

reclinagdao, apoios de pernas elevaveis

Modelo ®

Kite 1500 mm 1500 mm
Spectra XTR2 HD, Bora/Spectra XTR Standard 1500 mm 1500 mm
TDX SP2 1700 mm 1000 mm
Storm4, Storm# X-plore 1200 mm 1500 mm

20
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Cablagem para configuragao de apenas condug¢dao do assento Modulite

¢

Remote
BUS | DLX-REM110

B1

] sges8 5 :
ESSS o) S
5] EExY [g S 3
[E] 2533 [ S 2
=
Fig. 3-4
i O comprimento do cabo varia consoante as posicdes de montagem do comando principal.
Modelo ®
Kite 2000 mm
Spectra XTR2 HD, Bora/Spectra XTR Standard 2000 mm
TDX SP2 1500 mm
Storm4, Storm#4 X-plore 2000 mm
Fox Feixe de cabos de extensdao de 1000 mm + 640 mm

1637470-E 21
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Cablagem para Fox com Modulite apenas de condugao com ACU

)
Q
L

DLX-REM110

Remote

F

BUS
BUS | GLM-CONX4 BUS
)

B1
Al

AUX|
Power module

DLX-PM60

Motor LH
Motor RH

e.g.

[
—

Battery

fuse cable

Battery

Fig. 3-5

i O comprimento do cabo varia consoante as posicdes de montagem dos comandos primarios e secundarios e do
conector de 4 vias GLM-CONX4.

® Feixe de cabos de extensdo de 300 mm + 640 mm
1000 mm
© 1000 mm

22 1637470-E



Cablagem para Fox com Modulite apenas de reclinagao

Actuator
Recline

Q
]I O comprimento do cabo varia consoante as posi¢des de montagem do comando principal.

@)

Remote
BUS | DLX-REM211
= |
> | DLX-ACT200 | =
s L=
|

B1
A1

Power module
DLX-PM60

]
eg

[
—

Montagem

Motor LH

Motor RH

Battery

fuse cable

Fig. 3-6

Battery

®

Feixe de cabos de extensdo de 300 mm + 640 mm

@

1000 mm

1637470-E
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Cablagem para Fox com Modulite apenas de reclinagao e ACU

(C—

Actuator
Recline

Remote
BUS | DLX-REM211

BUS]

R Bus|
@ GLM-CONX4 |Busy

BUS]

8
EDLX ACT200 | X

]

B1
A1

PbWer module

DLX-PM60
Motor LH
Motor RH

[
eg

LJLH

Battery

fuse cable

Battery

Fig. 3-7
i O comprimento .do cabo varia consoante as posicdes de montagem dos comandos primdrios e secundarios e do
conector de 4 vias GLM-CONX4.
® Feixe de cabos de extensdo de 300 mm + 640 mm
500 mm
© 1000 mm
© 1000 mm
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Cablagem para sistemas ndao expansiveis com assento Ultra Low Maxx (apenas nos EUA)

Remote

4way toggle

Actuator
‘4way Button

Actuator

Functionkey

Montagem

8
o <
]
] 5 z
5 : —F § B
5 3 o
o< B3 <1
] 3 = 2
[=} =0 o
© &
« 2 x
] E 3a1
[Cya)
g
8
X
3
[=] [=]
Q
N So
l: B
<
EZ £
o 5
5 Ht °
2 3a
T2 =
s = s
>
3
b=
]
3
o @
3 2
— g o
8 2t
2 z°
e
8
b=
5
3

Fig. 3-8

1637470-E
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i O comprimento do cabo varia consoante as posicdes de montagem dos comandos primarios e secundarios e do
conector de 4 vias GLM-CONX4.

Configuragdo ® © () ® ® © ®
Apenas 1200 mm | 300 mm 700 mm 300 mm 1500 mm | Tecla de ndo Reclinagdo
reclinacdo funcdo utilizada ligada
FKEYO1/
FKEYO1TDC
Inclinagdo/ 1200 mm | 300 mm 700 mm 300 mm 1500 mm | Tecla de Inclinagao Reclinagdo
Reclinacdo funcao ligada ligada
FKEY02/
FKEY02TDC
Apenas para o 1200 mm | 300 mm 1200 mm | 300 mm 1500 mm | Tecla de LNX ligado | ndo
modelo LNX fungdo utilizado
FKEYO01/
FKEYO1TDC
Apenas inclinagdo | 1200 mm | 300 mm 1200 mm | 300 mm 1500 mm | Tecla de Inclinagdo nao
funcdo ligada utilizado
FKEYO1/
FKEYO1TDC
Duas pernas 1200 mm | 300 mm 1200 mm | 300 mm 1500 mm | Tecla de Apoio de Apoio de
funcgdo pernas pernas
FKEY02/ direito esquerdo
FKEY02TDC ligado ligado
Reclina¢do/LNX 1200 mm | 300 mm 1200 mm | 300 mm 1500 mm | Tecla de LNX ligado | Reclinagdao
funcao ligada
FKEY02/
FKEY02TDC
Inclinacdo/LNX 1200 mm | 300 mm 1200 mm | 300 mm 1500 mm | Tecla de LNX ligado | Inclinagdo
funcdo ligada
FKEY02/
FKEYO2TDC
Inclinacdo/ 1200 mm | 300 mm 1200 mm | 300 mm 1500 mm | Tecla de Elevador Inclinagdo
Elevador funcdo ligado ligada
FKEY02/
FKEY02TDC

26
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Fig. 3-9
O comprimento do cabo varia consoante as posicdes de montagem dos comandos primarios e secundarios e do

conector de 4 vias GLM-CONX4.

o

I

1637470-E



Invacare® LiNX

i Consoante a configuragdo, o interruptor oval ASL300 pode ser ligado ao comando principal.

Configuragdo Com inclin., com Com inclin., sem Com inclin., com Com inclin., sem
reclin., sem elev. reclin., sem elev. reclin., com elev. reclin., com elev.

® 1200 mm 1200 mm 1500 mm 1500 mm

1500 mm 1700 mm 1700 mm 1700 mm

© 700 mm 1200 mm 700 mm 1200 mm

() 300 mm 300 mm 300 mm 300 mm

®! 1700 mm 1200 mm 1200 mm 1200 mm

® 300 mm 300 mm 300 mm 300 mm

@) 300 mm 300 mm 300 mm 300 mm

G) 300 mm 300 mm 300 mm 300 mm

® 300 mm 300 mm 300 mm 300 mm

D 300 mm 300 mm 300 mm 300 mm

® 300 mm 300 mm 300 mm 300 mm

[

3.9 Montar os comandos principais

Porta de barramento para DLX-CR400 ou para

interruptor de paragem do comando. N3o é possivel serem combinadas.

i Para mais informacgGes sobre a forma como os
suportes do comando sdo montados na cadeira de
rodas, consulte o manual de assisténcia do sistema

de assento.

3.9.1 Montar o DLX-REM1XX e o DLX-REM2XX
para o assento Modulite

Suporte standard do comando

Monte o suporte do joystick @ no adaptador do
comando ® com os parafusos ©, as anilhas © e as
porcas ®.

| e Chave Allen de 3 mm
ol e Chave de 8 mm
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Monte o comando ® no adaptador do comando ® com
os parafusos ® e as anilhas ©@.

Rodar o suporte do comando para fora

|0
ol

Chave Allen de 4 mm
Chave Allen de 3 mm
Chave de 8 mm
Chave de 10 mm
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1. Introduza os parafusos © através do suporte ®, do
suporte do comando e das anilhas ®.

2. Aperte os parafusos com as porcas ®.

3. Introduza os parafusos (® através das anilhas ®, do
suporte © e do suporte @, e aperte os parafusos.

Aperte o comando ® com os parafusos @D e as anilhas
@ ao suporte G.
Suporte de comando para assistente

O comando ¢ instalado na cadeira de rodas utilizando um
suporte no punho ou na barra de empurrar.

| Q@ e Chave Allen de 4 mm
ol e Chave Allen de 3 mm

1637470-E

Montagem

1. Introduza os parafusos @ através das anilhas ®, da
placa de fixacdo © e do lado inferior do suporte ©.

2. Aperte o lado inferior do suporte a barra de empurrar
com o lado superior do suporte ® e as porcas ®.

Fixe o comando ao suporte O com os parafusos @ e
as anilhas ®.

Para obter informagdes sobre posicbes de montagem,
consulte a sec¢do 3.10.4 Montar o DLX-REMO050, pdgina 36.

3.9.2 Montar o DLX-REM2XX para o assento
Ultra Low Maxx

Suporte standard do comando

| © e Chave Allen de 3 mm
ll]l e Chave de 8 mm

1' @ZE)
@
\\::: ©-_
0.y
® ® E)
Monte o suporte do joystick ® no adaptador do
comando ® com os parafusos ©, as anilhas © e as
porcas ®.
2.

Monte o comando ® no adaptador do comando ® com
os parafusos ® e as anilhas ©.
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Rodar o suporte do comando para fora

Chave Allen de 3 mm
Chave Allen de 4 mm
Chave de 8 mm
Chave de 10 mm

|0
ol

1. Introduza os parafusos © através do suporte ®, do
suporte do comando e das anilhas ®.

2. Aperte os parafusos com as porcas @.

3. Introduza os parafusos ® através das anilhas ®, do
suporte © e do suporte ©, e aperte os parafusos.

Aperte o comando ® com os parafusos D e as anilhas
@ ao suporte G.

Suporte do comando Quad Link

| e Chave Allen de 3 mm
III| e Chave Allen de 5 mm

30

1. Monte o adaptador de comando LiNX com o0s
parafusos @ no comando ©.

E possivel virar o adaptador do comando LiNX
90° para a direita ou esquerda para mais opg¢oes
de ajuste.

2. Monte o comando no Quad Link ® com o parafuso ©,
a anilha Nord-Lock ® e a anilha dentada @.

i Aperte o parafuso ©® com um torque maximo
de 25 Nm.

Suporte de comando para assistente

O comando é instalado na cadeira de rodas utilizando um
suporte no punho ou na barra de empurrar.

| & e Chave Allen de 3 mm
ol e Chave Allen de 5 mm
e Chave de 8 mm

1.
B e
@,
Monte o comando ® e o tambor de suporte ® ao
grampo © com os parafusos ® e as anilhas ©.
2.
| Risco de danos no comando
. O torque maximo para aperto dos parafusos
é de 1 Nm.
— Nao exceda este valor pois pode danificar
o comando.

1637470-E



Montagem

Fixe o tambor de suporte ® no grampo © com o 1.
parafuso ®, a anilha @ e a porca @. ®
3.
@ @
\:::\ ©-_
\\@\ %
® ® %
Monte o suporte do joystick ® no adaptador do
Prenda o grampo © ao suporte O com os parafusos ® comando ® com os parafusos ©, as anilhas © e as
e as anilhas Q. porcas ®.
a. 2.

Prenda o suporte O ao grampo de fixagdo © com os
parafusos ™ e as porcas N.

3.9.3 Montar o DLX-REM400

os parafusos ® e as anilhas ©.
Suporte standard do comando

|9 e Chave Allen de 3 mm Rodar o suporte do comando para fora

Monte o comando ® no adaptador do comando ® com

Chave Allen de 4 mm
Chave Allen de 3 mm
Chave de 8 mm
Chave de 10 mm

I e Chave de 8 mm |
ol

1. Introduza os parafusos © através do suporte ®, do

suporte do comando e das anilhas ®.
2. Aperte os parafusos com as porcas ®.

1637470-E
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3. Introduza os parafusos (® através das anilhas ®, do |9 e Chave Allen de 3 mm
suporte © e do suporte @, e aperte os parafusos. ol e Chave Allen de 5 mm

4. e Chave de 8 mm

1.
Aperte o comando com os parafusos @ ao suporte G.
Suporte do comando Quad Link
|9 « Chave Allen de 3 mm Monte o comando ® com o suporte ® e o tambor
il « Chave Allen de 5 mm do suporte © no grampo © com os parafusos ® e as
anilhas ®.
2.
| Risco de danos no comando
. O torque maximo para aperto dos parafusos
é de 1 Nm.
— N3o exceda este valor pois pode danificar
o comando.
Fixe o tambor de suporte © no grampo ® com o
parafuso @, a anilha ® e a porca D.
Prenda o grampo © ao suporte @ com os parafusos ©
e as anilhas ®.
1. Monte o adaptador de comando LiNX com o0s 4.
parafusos ® no comando ©.
s E possivel virar o adaptador do comando LiNX
90° para a direita ou esquerda para mais opcoes
de ajuste.
2. Monte o comando no Quad Link ® com o parafuso ©,
a anilha Nord-Lock ® e a anilha dentada @.
i Aperte o parafuso © com um torque maximo
de 25 Nm.
. Prenda o suporte @ ao grampo de fixagdo ® com os
Suporte de comando para assistente parafusos ® e as porcas ©.

O comando ¢é instalado na cadeira de rodas utilizando um
suporte no punho ou na barra de empurrar.
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3.9.4 Montar os botoes alternadores no
DLX-REM400

Os botdes alternadores sdao apenas adequados para
0 modulo de comando DLX-REM400-B — ndo devem
ser instalados na versdao DLX-REM400-A.

=

| @ e Chave interna hexalobular TX8
ol e Gazua de abertura (ou semelhante)
e Dois parafusos adicionais (incluidos no kit de
montagem)
e Kit de etiquetas (incluido no kit de montagem)

Fig. 3-10

Retire a cobertura traseira ® utilizando a gazua de
abertura ®.

Fig. 3-11

Desaperte e retire os quatro parafusos prateados ©.

3. Monte o botdo alternador ® no comando ® com os
parafusos © e ©.

4. Repita os passos 2 e 3 para instalar o segundo botdo
alternador/placa de obturagio.

5. Instale as duas novas coberturas incluidas no kit de
montagem.

6. Instale as etiquetas ® em ambos os botdes alternadores.

1637470-E

Montagem

3.9.5 Montar o DLX-REM500

Rodar o suporte do comando para fora

|9 e Chave Allen de 3 mm
| e Chave Allen de 4 mm
e Adesivo de bloqueio de rosca de resisténcia
média (por exemplo, o Loctite 243)

1. Cole o autocolante antiderrapante ® ao brago angulado
e insira-o no suporte ©.
2. Fixe com a porca da manga ©, a anilha ® e o parafuso

®.

i Aplique um adesivo de bloqueio de rosca de
resisténcia média no parafuso ®.

3. Insira o parafuso de bloqueio ® e a mola de compressdo
® através do suporte © e do braco angulado ®.

4. Fixe com o botdo de bloqueio @ e o parafuso sem
cabeca .

i Aplique um adesivo de bloqueio de rosca de
resisténcia média no parafuso sem cabega O.

Insira o suporte © pelo brago angulado ®, pela esfera
do grampo ®™ e pelo anel do grampo ™.
Fixe com os parafusos ©.

6. Monte o comando @ na placa de suporte ® e na bucha
de fixacdo ® com as anilhas @ e os parafusos ®.

Suporte do comando do nucleo

A ATENGAO!
Risco de lesGes e danos
A presencga de arestas e a auséncia de tampas
finais apés modificagdes nas hastes, tal como o
seu encurtamento, pode originar lesdes ou danos.

— Rebarbe as arestas apds ajustar o comprimento.
— Reinstale as tampas finais apds a rebarbagao.
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| @ e Chave Allen de 4 mm
ol e Chave Allen de 3/16"

1. Monte o comando © no suporte ® com os parafusos ®.
2. Passe o suporte ® pelo nucleo ®.
3. Fixe o suporte ao nucleo com o parafuso ©.

3.10 Montar os comandos secundarios

i Para mais informacgGes sobre a forma como os
suportes do comando sdao montados na cadeira de
rodas, consulte o manual de assisténcia do sistema
de assento.

3.10.1 Montar o Comando duplo intuitivo (IDC)
Montar o adaptador KLICKfix
Montagem standard

e
ol

Chave de fendas Phillips

1. Posicione os grampos de fixagdo ® no punho da cadeira
de rodas ®.

2. Certifique-se de que o anel de borracha © se encontra
entre os grampos de fixacdo e o punho.

3. Instale o adaptador KLICKfix ® nos grampos de fixagdo.

4. Aperte os parafusos ®.

Montagem no sistema de assento Ultra Low Maxx

I‘i' e Chave Allen de 4 mm (3/16")
0 e Chave de fendas Phillips
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1. Instale o grampo de fixagdo ® no punho da cadeira de
rodas ®.

2. Faga deslizar o tubo do adaptador © pelo grampo de
fixacdo.

3. Aperte o parafuso de orelhas ©.

4. Monte o adaptador KLICKfix no tubo do adaptador.
Consulte a sec¢do Montagem standard.

3.10.2 Montar o DLX-ACU200

Montar para o sistema de assento Modulite

| & e Chave Allen de 3 mm
ol e Chave Allen de 5 mm
e Chave de 8 mm
e Chave de 10 mm
1.

Prenda o grampo de fixagdo ® ao tubo com os parafusos
e as porcas ©.

Prenda o grampo ® e os espagadores ® ao grampo de
fixacdo com os parafusos ©.

Risco de danos no comando
O torque maximo para aperto dos parafusos
é de 1 Nm.
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— Nao exceda este valor pois pode danificar
o comando.

Instale o comando ® no grampo ® e aperte o parafuso

© e a porca ©.

Montar no sistema de assento Ultra Low Maxx

| & e Chave Allen de 3 mm
ol e Chave Allen de 5 mm
e Chave de 8 mm

1.
)
A
| Risco de danos no comando
. O torque maximo para aperto dos parafusos
é de 1 Nm.
— N3do exceda este valor pois pode danificar
o comando.
Instale o comando ® no grampo ® e aperte o parafuso
© e a porca ©.
2.
Prenda o grampo ® ao suporte @ com os parafusos ®
e as anilhas ®.
3.

Prenda o suporte @ ao grampo de fixagdo (O com os
parafusos ® e as porcas .

3.10.3 Montar o DLX-CR400
e o DLX-CRAOOLF

Suporte standard do comando

Montagem

Monte o suporte do joystick @ no adaptador DLX-CR400
com os parafusos ©, as anilhas © e as porcas ®.

Prenda o grampo ® ao adaptador DLX-CR400 ® com as
anilhas @ e os parafusos ®.

| Risco de danos no comando
. O torque maximo para aperto dos parafusos
é de 1 Nm.
— N3o exceda este valor pois pode danificar
o comando.

Instale o comando © no grampo (® e aperte o parafuso
® e a anilha @ com a porca @.

Suporte do comando do nucleo

ﬁ ATENCAO!
Risco de lesdes e danos

A presencga de arestas e a auséncia de tampas
finais apds modificagdes nas hastes, tal como o
seu encurtamento, pode originar lesdes ou danos.
— Rebarbe as arestas apds ajustar o comprimento.
— Reinstale as tampas finais apds a rebarbacgao.

| @ e Chave Allen de 4 mm
ll]l e Chave de 8 mm

| & e Chave Allen de 3 mm
ol e Chave Allen de 4 mm
e Chave de 8 mm

1637470-E
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Risco de danos no comando

O torque maximo para aperto dos parafusos

é de 1 Nm.

— Nao exceda este valor pois pode danificar
o comando.

Instale o comando © no grampo ® e aperte o parafuso
e a anilha © com a porca ®.

Passe o suporte do grampo @ pelo nucleo ®.

Prenda o grampo ® ao suporte do grampo @ e fixe
tudo com os parafusos @.

wn

3.10.4 Montar o DLX-REMO050

Posicoes de montagem

| & e Chave Allen de 4 mm
ol e Chave Allen de 3 mm

A unidade de controlo do assistente é instalada na cadeira
de rodas utilizando um suporte no punho ou na barra de
empurrar.

1. Introduza os parafusos ® através das anilhas ®, da
placa de fixagdo © e do lado inferior do suporte ©.

2. Aperte o lado inferior do suporte a barra de empurrar
com o lado superior do suporte ® e as porcas (.

3.
Introduza os parafusos @ através das anilhas &, do
suporte (D e da unidade de controlo do assistente.
4. Aperte os parafusos.
5. Ligue a unidade de controlo do assistente.

36

3.11 Montar os componentes ASL

i Para mais informacgGes sobre a forma como os
suportes do comando sao montados na cadeira de
rodas, consulte o manual de assisténcia do sistema
de assento.

3.11.1 Montar caixas de interface

Montar a caixa de interface do joystick ASL para
o assento Ultra Low Maxx

“’ e Chave Allen de 5 mm

Fig. 3-12
1. Desaperte o parafuso @.
2. Instale a caixa de interface ®.

3. Coloque ambas as pegas no tubo do apoio de brago © e
volte a apertar o parafuso ®.
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Montagem

Montar a caixa de interface do joystick ASL para Montar a caixa de interface ASL106 para o
o assento Modulite assento Ultra Low Maxx (reclinagdo manual)
|Q e Chave Allen de 3 mm |9 e Chave Allen de 1/8 pol.

ol e Chave Allen de 6 mm il e Chave Allen de 3 mm

e Chave de 8 mm

A ilustragdo abaixo mostra o suporte montado no
lado esquerdo do assento com o apoio de braco
rebativel montado. O suporte do apoio de brago ®
pode ser substituido pela anilha para o assento e a
posicdo de montagem também pode variar. A ordem
de instalagdo é igual.

=

Fig. 3-15

Introduza os parafusos ©.
Instale o suporte ®, as anilhas ® e as porcas ®.
Aperte as porcas ®.

Fig. 3-13

Desaperte e remova o parafuso superior © e a anilha ®.
2. Instale o suporte de base ®. Certifique-se de que o
suporte do apoio de brago (a anilha do assento) ® esta //@
instalado da forma correta e que ambos os orificios A
estdo alinhados. ' \@
Volte a inserir o parafuso e a anilha.
Repita os passos um a trés para o segundo parafuso.
Aperte ambos os parafusos © até 6 Nm.

PwOnNRE

ounkw

Fig. 3-16

Aperte a caixa da interface @ ao suporte ® com os
parafusos .

Montar a caixa de interface ASL106 para o
assento Ultra Low Maxx (reclinagdo elétrica)

|0
il

Chave Allen de 1/8 pol.
Chave Allen de 5 mm
Chave Allen de 6 mm
Chave de 13 mm

Fig. 3-14

Instale a porca ®, a caixa de interface ® e o suporte @.
7. Aperte o parafuso ® até 0,3 Nm.
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Fig. 3-20

Introduza os parafusos ©.
Instale o suporte ®, as anilhas ® e as porcas ®.
Aperte as porcas ®.
Fig. 3-17 : D
Desaperte e remova a porca ©, as anilhas, os //'/{)
espacadores e o parafuso @. - \®
2. Volte a introduzir o parafuso ®e a flange ®), as anilhas,

os espacadores e a porca ©.
3. Aperte a porca.

PONE

4,
Fig. 3-21
Aperte a caixa da interface @ ao suporte ® com os
parafusos .
Montar a caixa de interface de sopro e sucgao
ASL154 para o assento Ultra Low Maxx
Fig. 3-18
Introduza os parafusos © |H ° Chave Allen de 5 mm
) h raf lan
5. Instale o suporte ®, as anilhas ® e as porcas ®. * Chave de parafusos plana
6. Aperte as porcas .
7. Instale as tampas finais @.
8.

Fig. 3-19

Aperte a caixa da interface @ ao suporte ® com os
parafusos (D.

Fig. 3-22

Montar a caixa de interface ASL106 para o
Desaperte o parafuso ®.

assento Modulite 2. Coloque o suporte no tubo do apoio de braco ® e volte
a apertar o parafuso @.
3. Instale a caixa de interface © e aperte os parafusos ©.

=

I‘i’ e Chave Allen de 1/8 pol.
0 e Chave Allen de 5 mm
e Chave de 13 mm
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3.11.2 Montar o joystick compacto com um 4,

botao

Montagem no tabuleiro lateral

I‘I' e Chave Allen de 1/8”
0 e Chave Allen de 5/32”
e Chave Allen de 3/16”

1.
5.
Fig. 3-23
Insira o joystick © no grampo ®), passe o grampo pelo
bloco do adaptador ® e fixe com os parafusos ©.
2.
6.

Fig. 3-24

Insira a placa do grampo ® na cavidade do tabuleiro ®.
3. Fixe a placa do grampo ®, a esfera do grampo © e a
placa do grampo superior ©® com os parafusos ®.

Montagem

Fig. 3-25

Monte o suporte em angulo ® com os parafusos @ no
tabuleiro ®.

Fig. 3-26

Insira o comando © no tabuleiro ®.
Fixe o bloco do adaptador ® ao suporte em angulo ®
com o parafuso ® e a anilha .

Montagem no tabuleiro do nicleo

A

ATENCAO!

Risco de lesGes e danos

A presenca de arestas e a auséncia de tampas
finais apds modificagées nas hastes, tal como o
seu encurtamento, pode originar lesdes ou danos.
— Rebarbe as arestas apds ajustar o comprimento.
— Reinstale as tampas finais apds a rebarbacao.

—C

Chave Allen de 1/8”
Chave Allen de 5/32”
Chave Allen de 3/16”

1637470-E
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Fig. 3-30
Insira o comando © no tabuleiro ®.
6. Fixe o bloco do adaptador ™ ao suporte em dngulo ®

com o parafuso @ e a anilha ®.
7.

Fig. 3-27

Insira o joystick © no grampo N, passe o grampo pelo
bloco do adaptador ™ e fixe com os parafusos ©.

Passe o suporte de engate @ pelo nucleo e aperte com
o parafuso ®.

Montagem apenas no ntcleo

ﬁ ATENCAO!
Risco de lesoes e danos

A presencga de arestas e a auséncia de tampas
finais apds modificacGes nas hastes, tal como o
seu encurtamento, pode originar lesdes ou danos.
— Rebarbe as arestas apds ajustar o comprimento.
— Reinstale as tampas finais apds a rebarbacdo.

I‘i' e Chave Allen de 1/8”
0 e Chave Allen de 5/32”

Fig. 3-28
Insira a placa do grampo ® na cavidade do tabuleiro ®.

3. Fixe a placa do grampo ®, a esfera do grampo © e a
placa do grampo superior © com os parafusos ®.

4,
Fig. 3-32
1. Passe o bloco do adaptador ® pelo nucleo e aperte
com o parafuso ®@.
2. Insira o comando ® no grampo
3. Monte o grampo © no bloco do adaptador ® com
parafusos ©.
Fig. 3-29
Monte o suporte em angulo ® com os parafusos @ no
tabuleiro ®.
40
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3.11.3 Montar o microjoystick de controlo de
extremidades

Montagem no tabuleiro lateral

I‘I' e Chave Allen de 1/8”
0 e Chave Allen de 5/32”
e Chave Allen de 3/16”

Fig. 3-33

1. Insira a placa do grampo ® na cavidade do tabuleiro ®.
2. Fixe a placa do grampo ®, a esfera do grampo © e a

placa do grampo superior ©® com os parafusos ®.
3.

Fig. 3-34

Insira 0 comando ® no tabuleiro ® pela parte de baixo.

Certifique-se de que a seta (O aponta na diregdo da
marcha-atras.

Montagem no tabuleiro do nicleo

A\

ATENCAO!

Risco de lesGes e danos

A presencga de arestas e a auséncia de tampas
finais apds modificacbes nas hastes, tal como o
seu encurtamento, pode originar lesdes ou danos.
— Rebarbe as arestas apds ajustar o comprimento.
— Reinstale as tampas finais apds a rebarbacdo.

I'i' e Chave Allen de 1/8”
0 e Chave Allen de 5/32”
e Chave Allen de 3/16”

1637470-E

1.
2.

3.

Montagem

Fig. 3-35

Insira a placa do grampo ® na cavidade do tabuleiro ®.
Fixe a placa do grampo ®, a esfera do grampo © e a
placa do grampo superior ® com os parafusos ®.

Fig. 3-36

Insira o comando @ no tabuleiro ® pela parte de baixo.

Certifique-se de que a seta ® aponta na dire¢do da
marcha-atras.

®

Fig. 3-37

Passe o suporte de engate @ pelo nucleo e aperte com
o parafuso ®.

Montagem apenas no niicleo

AN

ATENCAO!

Risco de lesdes e danos

A presencga de arestas e a auséncia de tampas
finais apds modificagdes nas hastes, tal como o
seu encurtamento, pode originar lesdes ou danos.
— Rebarbe as arestas apds ajustar o comprimento.
— Reinstale as tampas finais apds a rebarbacgao.
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I‘i’ e Chave Allen de 1/8”
0 e Chave Allen de 5/32”

Fig. 3-38

1. Passe o bloco do adaptador ® pelo nucleo e aperte
com o parafuso ®.

2. Insira o comando ® no grampo . Certifique-se de que
a seta ® (ndo visivel na imagem) aponta na diregdo da
marcha-atras.

3. Monte o grampo ©® no bloco do adaptador ® com
parafusos ©.

3.11.4 Montar o joystick compacto pediatrico

Montagem no tabuleiro lateral

I‘i‘ e Chave Allen de 1/8”
0 e Chave Allen de 5/32”
e Chave Allen de 3/16”

1.
0
Fig. 3-39
Insira 0 comando © no grampo M. Passe o grampo pelo
bloco do adaptador ® e aperte com os parafusos ©.
2.

42

Fig. 3-40
Insira a placa do grampo ® na cavidade do tabuleiro ®.
3. Fixe a placa do grampo ®, a esfera do grampo © e a
placa do grampo superior ® com os parafusos ®.
4,

Fig. 3-41

Monte o suporte em angulo ® com os parafusos @ no
tabuleiro ®.

Fig. 3-42

Fixe o bloco do adaptador ® ao suporte em angulo ®
com o parafuso ® e a anilha O®.
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Montagem

Montagem no tabuleiro do nicleo 4,

A ATENCAO!
Risco de lesGes e danos
A presenca de arestas e a auséncia de tampas
finais apds modificagdes nas hastes, tal como o
seu encurtamento, pode originar lesdes ou danos.

— Rebarbe as arestas apds ajustar o comprimento.
— Reinstale as tampas finais apds a rebarbacao.

I‘I' e Chave Allen de 1/8”
0 e Chave Allen de 5/32”
e Chave Allen de 3/16”

1.
Fig. 3-45
© Monte o suporte em angulo ® com os parafusos O no
tabuleiro ®.
5.
Fig. 3-43

Insira 0 comando © no grampo ®. Passe o grampo pelo

bloco do adaptador ® e fixe com os parafusos ©.
2.

Fig. 3-46

Fixe o bloco do adaptador ® ao suporte em angulo ®
com o parafuso @ e a anilha ®.

Passe o suporte de engate @ pelo nucleo e aperte com
o parafuso ®.

Fig. 3-44

Insira a placa do grampo ® na cavidade do tabuleiro ®.
3. Fixe a placa do grampo ®, a esfera do grampo © e a
placa do grampo superior ©® com os parafusos ®. é ATENCAO!

Montagem apenas no nucleo

Risco de lesdes e danos

A presenca de arestas e a auséncia de tampas
finais apdés modificagées nas hastes, tal como o
seu encurtamento, pode originar lesdes ou danos.
— Rebarbe as arestas apds ajustar o comprimento.
— Reinstale as tampas finais apds a rebarbacao.

I‘I' e Chave Allen de 1/8”
[ e Chave Allen de 5/32”
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1. Passe o bloco do adaptador ® pelo nucleo e aperte

com o parafuso ®.

Insira 0 comando ® no grampo

3. Monte o grampo © no bloco do adaptador ® com
parafusos ©.

N

3.11.5 Montar o tabuleiro Eclipse com sensores
de proximidade

Chave Allen de 3/32”

Chave Allen de 5/32”

Chave Allen de 3/16”

4 presilhas de Velcro com lago de 25 x 100 mm
4 presilhas de Velcro com gancho de 25 x 100
mm

Fixe as presilhas de Velcro com gancho ® no interior do
tabuleiro Eclipse ®.

2. Corte as presilhas de Velcro com lago © de acordo com
a forma dos sensores de proximidade ©.

3. Fixe as presilhas de Velcro com lago aos sensores de
proximidade.

4. Fixe as presilhas de Velcro com lago as presilhas de
Velcro com gancho.

i Preste atengdo para que os cabos dos sensores
de proximidade encaixem nos intervalos
pretendidos.

Fixe a cobertura ® ao tabuleiro Eclipse com parafusos

®.
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Insira a placa do grampo @ na cavidade do tabuleiro
Eclipse.

7. Fixe a placa do grampo, a esfera do grampo ® e a placa
do grampo superior © com os parafusos .

8. Prenda o suporte de engate ® a esfera do grampo com
o parafuso sem cabecga ©.

Passe o suporte de engate pelo nicleo ® e aperte com
o parafuso ®.

3.12 Montar o comutador de 10 vias

i Para mais informagGes sobre a forma como os
suportes do comutador de 10 vias sdo montados na
cadeira de rodas, consulte o manual de assisténcia
do sistema de assento.

Ao montar o comutador de 10 vias ou ao alterar a rotulagem,
0 ponto de orientacdo @ deve estar voltado para baixo;
consulte a tabela abaixo.

Orientacao correta Orientacao errada

sO

OO0
LB L Lw
OO OO0

O
5
Q
»

3.12.1 Montar o comutador de 10 vias para o
assento Modulite

Montar na parte dianteira

| Q@ e Chave Allen de 3 mm
Illl e Chave Allen de 4 mm
e Chave de 8 mm
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1. Aperte o comutador de 10 vias ao suporte com os
parafusos © e as anilhas ®.

2. Aperte o suporte ao tubo de montagem do comando ®
com os parafusos ®, as anilhas © e as porcas ®.

3. Insira o tubo de montagem do comando no suporte de
montagem @.

4. Ajuste o comutador de 10 vias para a posi¢do pretendida.

5. Aperte o parafuso de orelhas ®.

Em combinagdo com o DLX-REM211/DLX-REM216

1. Aperte o comutador de 10 vias ao suporte ® com os
parafusos ® e as anilhas ©.

2. Aperte o suporte ao suporte de montagem do comando
com os parafusos ®.

Montar na parte traseira (para os assistentes)

| 9 e Chave Allen de 3 mm
[Ill e Chave Allen de 4 mm

1637470-E

Montagem

O comutador de 10 vias é instalado na parte traseira da
cadeira de rodas utilizando um suporte ® no punho ou na
barra de empurrar.

1. Aperte a placa de fixagdo ©® com os parafusos © ao
comutador de 10 vias ®.

2. Introduza os parafusos @ através do suporte ® e da
placa de fixacdo ©.

Em combinagdo com o DLX-REMO050 (unidade de
controlo do assistente)

1. Aperte o comutador de 10 vias a placa de fixagdo ©

com os parafusos ©.

2. Aperte a placa de fixagdo © a placa de fixagdo ® com

os parafusos A.

i Para as posi¢des possiveis da unidade de controlo
do assistente, consulte a sec¢do 3.9.3 Montar o
DLX-REMA400, pdgina 31.

3.12.2 Montar o comutador de 10 vias para o

assento Ultra Low Maxx

Montar na parte dianteira

| Q@ e Chave Allen de 3 mm
lI]l e Chave de 8 mm
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1. Aperte o comutador de 10 vias @ ao suporte com os
parafusos © e as anilhas ®.

2. Aperte o suporte ao tubo de montagem do comando ®
com os parafusos (D, as anilhas ® e as porcas ©.

3. Insira o tubo de montagem do comando no suporte de
montagem ®.

4. Ajuste o comutador de 10 vias para a posi¢ao pretendida.
5

Aperte a alavanca @.

Em combinag¢do com o DLX-REM2XX ou
DLX-REM400

| & e Chave Allen de 3 mm
ol e Chave de 8 mm

1. f
@
\::: 6-_
\@\ %
® ® \E
Monte o suporte do joystick ® no adaptador do
comando ® com os parafusos ©, as anilhas © e as
porcas ®.
2.

DLX-REM2XX DLX-REM400

Monte o comando © no adaptador do comando ® e na
placa de suporte @ com os parafusos ® e as anilhas @.

3. Monte o comutador de 10 vias ® na placa de suporte
@ com os parafusos ® e as anilhas .

Para obter mais informagdes sobre como montar o
comutador de 10 vias para assistentes, consulte o manual de
assisténcia do Ultra Low Maxx.
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3.12.3 Alterar a rotulagem

Fig. 3-50

e Ferramenta pontiaguda pequena (parafuso de

nylon ou semelhante)
e Etiqueta

1.
2.

vk

4 E LW

OQOOO0

Fig. 3-51 Orientagdo correta da rotulagem

Retire o switch do suporte.

&

Fig. 3-52

Insira a ferramenta nos dois orificios superiores
no lado traseiro e empurre a placa de cobertura e

rotulagem no outro lado para fora.

i Ao instalar a nova rotulagem, certifique-se de
que o ponto de orientacdo ® esta voltado para
baixo e que sdo apresentados os icones de

funcdo corretos.

Substitua a rotulagem.
Instale a placa de cobertura.
Instale o switch no suporte.
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4 Substituir componentes da cadeira
de rodas

4.1 Informagdes gerais sobre a
configuragao

As tarefas descritas neste capitulo destinam-se a ser
realizadas por técnicos de assisténcia autorizados e com
formacdo especifica durante a configuracgdo inicial. Ndo se
destinam a ser realizadas pelo utilizador.

4.2 Sincronizacao da bateria em baterias
novas

O indicador avangado da bateria LiNX integra nova tecnologia
que determina o estado de carga (SOC, State of Charge)
das baterias de chumbo-acido com mais precisdo que os
indicadores de bateria convencionais, que se baseiam na
tensdo dos terminais de bateria.

e 0 novo indicador avangado calcula o estado de carga
real analisando varios fatores e ndo apenas a tensdo
instantanea dos terminais, a qual, isoladamente, é um
mau indicador do estado de carga.

e O indicador ndo mede a corrente, uma operagdo que é
dificil realizar num sistema de cadeira de rodas elétrica.

e O indicador determina se a bateria esta a carregar ou
a descarregar e, consoante o estado, aplica légica e
calculos para obter o estado de carga real. Parte disto,
é ter conhecimento do histérico recente da utilizacdo
da bateria.

e Para obter um estado de carga real, o indicador calcula
a descarga em funcdo da tensdo dos terminais, da taxa
de variagdo da tensdo dos terminais e de ha quanto
tempo a bateria se encontra neste estado.

e 0O novo indicador distingue entre a carga real e a tensdo
regenerada ou a recuperag¢do, que causa uma distor¢do
da estimativa da carga nos indicadores convencionais.

e Se a bateria estiver efetivamente a carregar, a mudanga
no estado de carga é calculada em fungdo do ponto em
que se encontra no ciclo de carga, da taxa de variagao
no terminal e de ha quanto tempo esta a carregar.

Novas baterias

O indicador avangado da bateria utiliza o histdrico recente
de carga/descarga da bateria para calcular o estado de carga.
Quando novas baterias sdo ligadas, este histérico deixa

de ser aplicdvel, mas o indicador vai continuar a calcular

o estado de carga com base nas informacGes da bateria
anterior. Para retificar esta situagdo, é necessario o indicador
avancado da bateria ser sincronizado com as novas baterias.

i Os fabricantes da bateria recomendam que as
baterias sejam formatadas quando novas. Isto implica
submeter a bateria a varios ciclos sem deixar que
descarregue completamente. Este procedimento nao
afeta a sincroniza¢do do indicador com as novas
baterias.

Sincronizar novas baterias

1. Ligue as novas baterias a cadeira de rodas elétrica.

2. Reponha as estatisticas da bateria utilizando as
ferramentas LiNX Access. Consulte a sec¢do Repor a
utilizacdo da bateria, pdgina114
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3. Ligue a cadeira de rodas elétrica ao carregador da
bateria. Esta operagdo deve ser realizada com o sistema
ligado ou 24 horas depois de o sistema ter sido ligado.

4. Deixe a cadeira de rodas elétrica ligada ao carregador da
bateria durante mais do que dez minutos.

5. Aguarde até o indicador da bateria apresentar mais de
80% (5 LEDs).

6. Deixe a cadeira de rodas elétrica ligada ao carregador da
bateria durante pelo menos duas horas. Para uma nova
bateria, o tempo deve ser um periodo prolongado de
acordo com as recomendagdes do fabricante da bateria.

4.3 Substituir o modulo de alimentagao
como pecga sobressalente

Ao substituir o mdédulo de alimentagdo, a configuragédo e
os parametros incluidos voltam a assumir as predefinicdes.
Até junho de 2018, eram armazenado um maximo de oito
configuragdes predefinidas para cadeiras de rodas diferentes
no moédulo de alimentagdo. Para regras sobre nomenclatura
de ficheiros, consulte a secgdo 12 Estrutura dos nomes dos
programas, pdgina 118

i Se possivel, recomendamos que faga cdpias de
seguranga da configuragdo atual. Para obter mais
informagdes sobre como criar copias de seguranca,
consulte a sec¢do 7.3.7 Guardar programas, pdgina
65 para o0 i0S ou 9.5.4 Guardar um programa como
um ficheiro, pdgina 91 para o PC.

1. Se possivel, faga uma cdpia de seguranga da configuragao
atual.

2. Substitua o mdédulo de alimentagdo. Para obter
mais informacgGes, consulte o manual de assisténcia
correspondente da cadeira de rodas.

3. Ligue a cadeira de rodas e a ferramenta LiNX Access.

4. Efetue o procedimento de configuragdo. Consulte a
sec¢do 4.4 Configurar o procedimento apds a substituigGo
do mddulo de alimentagdo, pdgina 47.

4.4 Configurar o procedimento apos a
substituicdo do mdédulo de alimentagao

Apds a substituicdo de um médulo de alimentagdo,
recomendamos que efetue os procedimentos seguintes para
assegurar que as defini¢des personalizadas do utilizador ndo
sdo perdidas e que o utilizador tem acesso as funcionalidades
mais recentes do LiNX.

Atualizar o firmware/gravar conjunto de ficheiros

A atualizacdo do firmware dos componentes do LiNX para as
versGes mais recentes permite que o utilizador desfrute das
funcionalidades mais recentes e de outros melhoramentos
realizados pela Invacare na cadeira de rodas. Atualmente
ha duas formas diferentes de assegurar que o seu sistema
estd atualizado:

e Utilizar o modo de atualizagdo do firmware (necessita
de ligagdo a Internet)
e Gravar conjunto de ficheiros

Os conjuntos de ficheiros contém pelo menos uma
configuragdo de cadeira de rodas e/ou as atualiza¢Bes de
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firmware mais recentes para os componentes do LiNX
instalados.

1. Atualize o firmware para a versao mais recente.

a. Firmware Upgrade Mode (Modo de atualizacdo do
firmware): Para a ferramenta para iOS, consulte a
seccdo 7.3.8 Atualizar o firmware, pdgina 66. Para a
ferramenta para PC, consulte a sec¢do 9.5.6 Atualizar
o firmware, pdgina 91.

b. Bundle File (Conjunto de ficheiros): Para a ferramenta
para iOS, consulte a sec¢do 7.4.2 Gravar conjuntos
de ficheiros, pdgina 67. Para a ferramenta para PC,
consulte a seccdo 9.6.3 Gravar ficheiros de pacote
numa cadeira, pdgina 94.

Restaurar o ficheiro de cdpia de seguranca

i Recomendamos que grave um ficheiro de cdpia de
seguranga guardado anteriormente na cadeira de
rodas apds instalar um novo médulo de alimentagao.

1. Restaure o ficheiro de cdpia de seguranca na cadeira
de rodas.
Para a ferramenta para iOS, consulte a sec¢do 7.3.6
Escrever um programa na cadeira de rodas, pdgina
64. Para a ferramenta para PC, consulte a seccdo 9.5.2
Escrever um programa numa cadeira de rodas, pdgina
90.

2. Se necessario, modifique os parametros para
corresponder as necessidades do utilizador.

Calibrar a compensac¢ao de carga adaptativa (ALC)

Durante o processo de calibragdo ALC, um utilitario calcula
os valores de resisténcia do motor para ajudar a fornecer
uma velocidade de motor mais consistente. Caso instale
um novo modulo de alimentagdo, este terd de reaprender
estes valores.

1. Realize o procedimento de programacgdo sugerido.
Consulte a sec¢do 6.3 Passo 3 — Definir a compensagéo
de carga, pdgina 56.

Converter configuragdes antigas (opcional)

1. Converta a configuracdo para ativar a funcionalidade
mais recente, tal como o Controlo do switch.
Para a ferramenta para iOS, consulte a secgdo 7.3.4
Converter ficheiros de configuracdo, pdgina 63. Para a
ferramenta para PC, consulte a secgao 9.5.9 Converter
ficheiros de configuragdo, pdgina 93.

Configurar entradas alternativas (opcional)

Para a ferramenta para iOS, consulte a sec¢do 8.13
Instalar/Configurar entradas alternativas, pdgina 81.
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Para a ferramenta para PC, consulte a sec¢do 10.13
Instalar/Configurar entradas alternativas, pdgina 108

1. Defina o parametro Profile User Input (Entrada de
utilizador do perfil) ou User Function Input (Entrada de
fungdo de utilizador) na fung¢do ou no perfil pretendido
como Input Module (Mddulo de alimentagdo) ou
como Third Party (Terceiros), consoante a entrada do
componente.

2. Defina o parametro User Input Configuration
(Configuracdo de entrada do utilizador) (Chair Setup
(Configuragdo da cadeira) - Modules (Mddulos)
= IN 5xx / TPI (IN 5xx / TPI)) para o tipo de entrada
pretendido.

i Verifique se o valor predefinido do parametro
corresponde ao tipo de entrada instalado.

3. Modifique os outros parametros, consoante o
componente utilizado.

Configurar saidas alternativas (opcional)

1. Defina os parametros de pressdo curta e longa no cartdo
de utilitario para os valores pretendidos.
Para a ferramenta para iOS, consulte a seccdo 8.14
Instalar/Configurar saidas alternativas, pdgina 82.
Para a ferramenta para PC, consulte a sec¢ao 10.14
Instalar/Configurar saidas alternativas, pdgina 109

Modificar os parametros de iluminagdo (opcional)

1. Edite os parametros de iluminagcdo para os valores
pretendidos.
Para a ferramenta para iOS, consulte a sec¢do 8.5
Modificar os pardmetros de ilumina¢do, pdgina 74. Para
a ferramenta para PC, consulte a sec¢do 10.3.1 Modificar
os pardmetros de iluminagdo, pdgina 96.

Modificar o suporte de giroscépio em perfis de
condugdo (opcional)

1. Defina o parametro Gyro Enabled Drive Function
(Giroscopio ativado para o perfil de condugdo) para o
valor pretendido.

Para a ferramenta para iOS, consulte a sec¢do 8.6
Modificar o suporte de giroscopio em perfis de condugdo,
pdgina 74. Para a ferramenta para PC, consulte a seccdo
10.3.2 Modificar o suporte de giroscopio em perfis de
condug¢do, pdgina 97.
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5 Descri¢ao geral das ferramentas
LiINX Access

O sistema LiNX é programado com predefini¢cdes durante o
fabrico. Estas definiges podem ser modificadas com uma
ferramenta de programacdo de acordo com as preferéncias
do utilizador.

O sistema LiNX pode ser programado com uma de duas
ferramentas de programacdo e diagndstico:

e A ferramenta LiNX Access para iOS que é utilizada com
dispositivos iPhone, iPad e iPod da Apple com o iOS
9.0 ou posterior e

e A ferramenta LiNX Access para PC que é utilizada para
PCs ou portateis baseados no Windows com o Windows
7 ou posterior.

As ferramentas de programacgdo e diagndstico comunicam
com um sistema LiNX via Bluetooth. A capacidade Bluetooth
de um sistema LiNX é fornecida por uma LiNX Access Key
que é inserida na tomada XLR do mddulo do comando.

Se o seu PC ndo tiver Bluetooth incorporado, é possivel
utilizar um adaptador Bluetooth ligado a uma porta USB
sobressalente.

Tanto as ferramentas de programacdo para iOS como para
PC, oferecem um modo de edicdo em direto que permite a
programacdo e implementac¢do de determinados parametros
enquanto o sistema estd a ser utilizado (por exemplo, ao
conduzir). Para obter mais informagdes, consulte a sec¢do
7.3.5 Modificar um programa, pdgina 63.

5.1 A LiNX Access Key

— A LiNX Access Key é recomendada para
. utilizagdo apenas no interior ou para utilizagdo
no exterior em condi¢bes secas.

— A LiNX Access Key ndo pode estar ligada
quando se encontrar em ambientes sensiveis
a radiofrequéncia (RF).

— Inspecione sempre a LiNX Access Key quanto a
danos antes de a utilizar.

— Certifique-se de que a LiNX Access Key esta
bem inserida na tomada XLR antes de a utilizar.

— Confirme que foi estabelecida a ligagdo com
a cadeira de rodas que vai ser programada
verificando o LED na LiNX Access Key.

— Tome cuidado ao conduzir enquanto estd a
regular a cadeira de rodas para ndo danificar a
LiNX Access Key ao embater num objeto sélido.
Mantenha sempre uma distancia acentuada de
quaisquer objetos que possam danificar a LiNX
Access Key.

— A superficie da LiINX Access Key pode ficar
qguente se for exposta a luz soltar direta durante
longos periodos.

— N3do deixe a LiNX Access Key ligada ao sistema
quando a cadeira de rodas esta desligada ou
quando for armazenar a cadeira de rodas
durante um longo periodo de tempo, pois a
Access Key ird continuar a consumir as baterias
enquanto o sistema estiver desligado. Se
permanecer no lugar, a vida util esperada de
armazenamento do sistema ndo sera atingida e
as baterias poderdo ser danificadas.
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A LiNX Access Key fornece a ligacdo Bluetooth para uma
ferramenta de programagdo comunicar com um sistema LiNX.

A LiNX Access Key é ligada diretamente a porta XLR do
médulo do comando ®. Na imagem ¢é apresentado o
REM2xx; o funcionamento no REM400 e REM500 é idéntico.

A LiNX Access Key tem um indicador de estado azul para
mostrar quando esta:

e Ligada a corrente, mas ndo conectada (o indicador pisca
lentamente),

e A ligar (o indicador pisca rapidamente) ou

e Ligada (o indicador fica permanentemente aceso).

Se o indicador de estado azul se desligar completamente
ao tentar estabelecer ligagdo ou enquanto estiver ligado,
remova a LiNX Access Key do mdédulo do comando, aguarde
durante 5 segundos e depois reinsira-a no médulo do
comando antes de tentar a ligagdo de novo.

Antes de as ferramentas de programacdo poderem ser
utilizadas para programacdo e diagndsticos, necessita de
emparelhar os dispositivos, ou seja, o processo de ligagao dos
dispositivos via Bluetooth. O processo de emparelhamento
varia consoante a ferramenta de programacao que é utilizada.

5.1.1 Mudar o nome da LiNX Access Key (apenas
possivel com a ferramenta LiNX Access para
PC)

A LiNX Access Key normalmente é identificada com as letras
LAK, seguida por uma série de carateres, por exemplo:
LAK-L12147605. Embora cada nome seja exclusivo, distinguir
uma chave da outra pode ser dificil quando tiver mais do
que uma LiNX Access Key. Como opgdo, pode alterar os
nomes das chaves para nomes mais familiares.
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1. Cliqgue com o botdo direito do rato na LiNX Access Key, 3.
no separador Open a Connection (Abrir uma ligagdo).
Pode ter de fechar a sua ligagdo se ja estiver num
contexto de ligacao.

Bluetooth friendly name

Enter a new friendly name:

2. & Open a Connection B Opena Design Dept.|
(o sl = om
Q x Q
) Cancel Ok
PAST CONNECTIONS Cif
A My
wocwisagss o M VY . Introduza o novo nome na caixa de texto e clique no
(14134853, Last connected: Mon May 9 09:15.24 2016 GM Connect f ~
Set Frendly Nome | I botdo OK.
Forget Device v . . ~ . , e e .
T T b Depois de clicar no botdo OK, a cadeira de rodas é reiniciada

Selecione a opgdo Set Friendly Name (Definir nome
descritivo) no menu de contexto.

5.2 Descrigao geral das fungoes

e o nome descritivo é atualizado. E apresentado um ecr3
de confirmagdo, informando-o de que o nome foi alterado
com éxito.

Categorias de parametro de nivel superior

Subcategorias de parametro

ConfiguracGes da cadeira

Restaurar para a configuragdo predefinida

Diagndsticos/Registo da cadeira

Para obter detalhes, consulte a tabela seguinte:

Pedido de velocidade

Pedido de viragem

Tensdo do motor

Diagndsticos em direto?

Corrente do motor

Resisténcia do motor

Tensdo da bateria

Botdo de velocidade

Resumo do sistema

Modulos do sistema com numero de hardware,
numero de firmware e niumero de série.

LiINX Access
Tool (para iOS | Fungdes Tipos diferentes de fungdo e perfil
ou PC)
Definigbes de condugdo
Condugdo comutada
Defini¢cGes de suspensdo
Defini¢Ges de bloqueio
Preferéncias do utilizador - = —
Navegacdo pelas fungdes de utilizador
Definigdes de entrada/saida de controlo
Defini¢cbes de visualizagdo
Defini¢cdes de utilizacdo de energia
Configuracdo da cadeira Para obter detalhes, consulte a tabela seguinte:
Indicadores de viragem
lluminagdo
Posicdao
Parametro de nivel superior Subcategorias de parametro
Erros ativos Lista de erros ativos
Registo da cadeira/Registo de eventos Registo

Diagndsticos/Registo da cadeira

Estatisticas da cadeira

Utilizagdo da bateria

Estatisticas de conducdo

1. Os diagnodsticos em direto sé estdo disponiveis no Connection context mode
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Parametro de nivel superior | Subcategorias de parametro

Mddulo de alimentacdo Mddulo de alimentacdo

e Motores
e Compensagdo de carga

Entradas/saidas de controlo
1-4

Defini¢Ges de visualizagdo

L Entrada do utilizador
Comandos principais

Tomadas de fichas jack de
entradas/saidas de controlo

Comandos secunddrios Entrada do utilizador
i Entrada do utilizador
Mddulos
TPI Entradas/saidas de controlo
Configuracdo da cadeira 4-32
Entrada do utilizador
Médulo de entrada Tomada de ficha jack de
entrada/saida de controlo
Sensor de angulo - Gatilhos
ACT200 Entradas/saidas de controlo
1-4
Sensor de angulo - Gatilhos
ACT400 Entradas/saidas de controlo
1-4
Identificacdo
Movimentos do atuador? Movimento do assento? Comportamento

Canais do atuador

5.2.1 Descrigao geral das preferéncias de utilizador

Carrier 3:16 PM (— iPod 08:06 b - iPod 08:06 (-
D D D
( Back  User Preferences % ( Back  User Preferences % < Back  User Preferences =
Drive Settings ] Sleep Settings T User Function Navigation
g{riavrfu?jelay At 0.0s L’ﬁ@ ¥ Enable Sleep Timeou No st et e T
- Sleep Timeout Duration —© 5min

Switched Driving

Enable User Input Wakeuy Yes

Constant Speed o — —
Trigger 10% [:IE _ f Idl =G
Lock Settings
Veer at low o | Pisabled
speed 18.00 [ — Enable Lock ™ ves
—® — Navigation typ lenju Selec
Veer at High o (1 — :
Spoed 9 2.50 L— + User Function Navigation Navigation Entr et
Navigation en Active User Function
High Speed Refer- 1§ le Profil
en%e P 50% L— Navigation preference User Inpu
f i han t used —
=B Yes _

Sleep Settings Control Input/Output Settings

—8

2. Opcional
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A LAK-H16166775 T

© ®dRead T write C12H10A9B01X-03 & Resetto Default & Manage

(e
.0
g

| LAKH16166775

12H10A9B01X-03

0O o)
{»j Home
oave sermvGs i
@&» Functions Drive Delay At Startup (A 0 s
O User Preferences SWITCHED DRVING ) B
a s
Constant Speed Trigger =
2| Chair Log ’
5.00
£ Chair Setup
1
Lighting High Spe e 3
SLEEP SETTINGS ~
{C)
Enable S of
Sleep Timeout S min
Enable User Input Wakeup On
LOCK SETTINGS /
{D)
Enable Lock J ot
USER FUNCTION NAVIGATION E)
)
Cydle Profil or
Profile Change Uses Last Used Function on
Attendant/Occupant priority No Priority
Startup Function Last used Function
-
{F)
40
Before Id
Disabled
Menu Select
Active User Function
Navigatior User Input
Enable Timeout Navigation Entry Ooff x
CONTROL INPUT/OUTPUT SETTINGS ) .
{G)
Activation Time J - 07s
DISPLAY SETTINGS H)
- 4 Hou
ot
) min
nglish
Digital Speed Slider Interactivity Automatic
ENERGY USE SETTINGS ~

Automatic Power Off S On

Low Power Mode Duration 1 hour

conducdo)

® Drive Settings (Definicbes de

Drive Delay At Startup (Atraso de tragdo no arranque): Permite a configuragdo de
um intervalo de tempo entre a ligacdo e a conducao.

comutada)

52

Switched Driving (Conducdo

Estes parametros definem o comportamento de viragem dos perfis de condugdo que
utilizam entradas comutadas, como, o controlo de sopro e suc¢do. Sdo exclusivos
da condugdo comutada e independentes dos parametros de marcha a frente,
marcha-atrds e viragem que sdo utilizados na condugdo e viragem com entradas
proporcionais, como os joysticks.

Constant Speed Trigger (Acionador de velocidade constante): Define a velocidade
de marcha a frente/marcha-atras durante a viragem. Se a cadeira de rodas estiver
estaciondria ou estiver a viajar a uma baixa velocidade (mais baixa do que o
Constant Speed Trigger (Acionador de velocidade constante)), a velocidade sobe
até ao Constant Speed Trigger (Acionador de velocidade constante). Com a opgdo
Constant Speed Trigger (Acionador de velocidade constante) definida, a velocidade
permanece constante.

Veer at Low Speed (Virar a baixa velocidade): fornece a possibilidade de viragem
maxima na velocidade mais baixa. O valor tem de ser maior que Veer at High Speed
(Virar a alta velocidade). A velocidade a qual Veer at Low Speed (Virar a baixa
velocidade) é aplicada, sendo definida por Constant Speed Trigger (Acionador de
velocidade constante).

Veer at High Speed (Virar a alta velocidade): opg¢do concebida para produzir uma
viragem menor a velocidades mais altas. O valor tem de ser menor que Veer at Low
Speed (Virar a baixa velocidade). A velocidade a qual Veer at High Speed (Virar a
alta velocidade) é aplicada, é definida pela High Speed Reference (Referéncia de
velocidade alta).

High Speed Reference (Referéncia de velocidade alta): define pontos nos quais Veer
at High Speed (Virar a alta velocidade) é aplicado. Quando a cadeira de rodas viaja a
velocidades inferiores a esta, a viragem é definida por um gréfico entre Veer at Low
Speed (Virar a baixa velocidade) e Veer at High Speed (Virar a alta velocidade). Para
todas as velocidades superiores a High Speed Reference (Referéncia de velocidade
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alta), a quantidade de viragem aplicada é igual a definida por Veer at High Speed
(Virar a alta velocidade).

Sleep Settings (DefinicGes de
suspensao)

Enable Sleep Timeout (Ativar limite de tempo de suspensdo): determina se o sistema
entra no modo de suspensdo apds um periodo sem atividade por parte do utilizador.

Sleep Timeout Duration (Duragdo do limite de tempo de suspensdo): Define
o periodo de tempo sem atividade do utilizador antes de o sistema entrar em
suspensdo (se a suspensao estiver ativada).

Enable User Input Wakeup (Ativar ativagdo do joystick): determina se ao defletir o
joystick pode ativar o sistema do modo de suspensdo.

Lock Settings (Definicdes de
bloqueio)

Enable Lock (Ativar bloqueio): determina se o sistema pode ser bloqueado premindo
o botdo de alimentacdo durante quatro segundos.

User Function Navigation
(Navegacdo pelas fungGes de
utilizador)

Cycle Profiles (Realizar ciclos de perfis): o menu de perfis de utilizador realiza ciclos
ou para em cada extremidade. O parametro determina se o menu de perfis pode
realizar ciclos ao aceder ao mesmo.

Profile Change uses last used function (Alteracdo de perfil utiliza a dltima funcdo
utilizada): Define o comportamento do sistema para aceder a ultima fun¢do utilizada
pelo perfil quando um se muda para esse perfil em concreto.

Attendant/Occupant priority (Prioridade do assistente/ocupante): sele¢do para definir
as restricdes de mudanga de utilizador do sistema.l

Startup Function (Funcdo de arranque): define a funcdo de utilizador predefinida no
arranque como a primeira fungdo de utilizador do primeiro perfil ou a ultima fungao
de utilizador utilizada.

User Function Navigation
(Navegacdo pelas fungGes de
utilizador)

Para obter mais informacgdes, consulte a seccdo 10.10 Ativar a navegagdo indireta,
pdgina 104

Control Input/Output Settings
(Defini¢bes de entrada/saida de
controlo)

Activation Time (Tempo de ativagdo): Define o tempo maximo entre duas pressoes
de botdo até serem reconhecidas como uma dupla pressdo e define o tempo minimo
para detetar uma pressdo longa de botdo.2

Display Settings (Definigdes de
visualizacdo)

User Clock Display Mode (Modo de visualizagdo do relégio do utilizador): define o
modo de visualiza¢do do reldgio de utilizador para o formato de 12 ou 24 horas.

User Clock Offset Hours (Horas de diferenga do relégio do utilizador): ajusta o valor
da hora do reldgio do ecrd para o fuso horario aplicavel.

User Clock Offset Minutes (Minutos de diferenca do reldgio do utilizador): ajusta o
valor dos minutos do relégio do ecrd para o fuso horario aplicavel.

Language (Idioma): define o idioma do texto informativo apresentado no ecra.

Digital Speed Slider Interactivity (Interatividade do controlo de deslize digital da
velocidade): define se o controlo de deslize da velocidade do ecra tatil pode ser
utilizado num sistema no qual tem prioridade.

Energy Use Settings (Definigcoes
de utilizagdo de energia)

Automatic Power Off (Desligagdo automatica): permite que o sistema LiNX se
desligue apds 12 horas de inatividade do utilizador. Este parametro é equivalente a
premir um botdo de alimentagdo.

Low Power Mode Duration (Duracdo do modo de economia de energia): define
durante quanto tempo o sistema LiNX permanecerd no modo de economia de energia
apos ser desligado. O modo de economia de energia é utilizado para monitorizar o
carregamento da bateria, permitir a reativacdo do joystick do modo de suspensdo e
aplicar a travagem eletrdnica aos atuadores.

1637470-E
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1 Risco de lesdo ou danos
— Quando definir o ocupante ou assistente como utilizador restrito no sistema do utilizador que tem o comando, é
necessario considerar se os beneficios superam o risco, uma vez que o utilizador restrito ndo consegue assumir o
controlo ativando o botdo de alimentagdo em caso de emergéncia.

ATENCAO!

Risco de lesdo ou danos

— Quando definir o ocupante ou assistente como utilizador restrito no sistema do utilizador que tem o
comando, é necessario considerar se os beneficios superam o risco, uma vez que o utilizador restrito ndo
consegue assumir o controlo ativando o botdo de alimentagdo em caso de emergéncia.

Um utilizador restrito € um ocupante ou assistente que é impedido de ser o utilizador no comando assim que o
sistema seja ligado. Por predefinicdo, ndo existem utilizadores restritos num sistema LiNX e tanto o assistente como o
ocupante podem pedir para serem o utilizador no comando na altura premindo o botdo de alimentagdo. No entanto,
por questGes de seguranca e outras, pode ser adequado restringir o assistente ou ocupante de se tornar no utilizador
no comando apods a ligagdo. Se estiver restrito, qualquer pedido para ser o utilizador no comando sera negado.

Para restringir um utilizador, defina este parametro como:

* No Priority (Sem prioridade): predefinido

e Occupant Priority (Prioridade do ocupante): para restringir o assistente.

e Attendant Priority (Prioridade do assistente): para restringir o ocupante.

¢ No Change Allowed (Nenhuma alteracdo permitida): para restringir o assistente e o ocupante.

2 O parametro é utilizado para distinguir entre uma pressdo de botdo, uma pressdo dupla e uma pressdo de botdo longa.

—

Se o tempo de duragdo for inferior ao Activation Time (Tempo de ativagdo), a entrada é detetada como uma pressao.
OFF|

onl [
—}

Se a duragdo das duas pressdes de botdo for superior ao Activation Time (Tempo de ativacdo), a entrada é detetada

como duas pressdes Unicas.
OFF|
nt—l_m
—}

Se a duragdo das duas pressdes de botdo for inferior ao Activation Time (Tempo de ativagdo), a entrada é detetada
como uma pressao dupla.

A——

Se a duragdo da pressdo Unica do botdo for superior ao Activation Time (Tempo de ativagdo), a entrada é detetada
como uma pressao longa.
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6 Procedimento de programacao
sugerido

ﬁ ATENCAO!
Risco de lesao ou danos

— Execute o procedimento seguinte num ambiente
aberto amplo, de preferéncia no exterior.
Certifique-se de que a cadeira de rodas ndo
colide com outras pessoas ou objetos.

— Esteja preparado para movimentos inesperados
da cadeira de rodas na eventualidade de uma
instalagdo com falhas.

— Se a cadeira de rodas ficar incontrolavel, execute
uma paragem de emergéncia desligando o
sistema LiNX.

Em seguida, é descrito um procedimento de programacao
sugerido para configurar o sistema LiNX. Ndo é prescritivo e
deve ser utilizado apenas como uma orientagao.

Os capitulos seguintes mostram a ordem preferencial de
programacdo dos pardmetros, os efeitos que os parametros
tém na cadeira de rodas e também a forma de interagdo
dos diversos parametros.

1. Teste de ligacdo

2. \Verificar a orientagdo dos motores
3. Definir a compensagdo de carga

4. Ajustar definicdes de velocidade

5. Ajustar definicdes de aceleragao

O procedimento de programac¢do é adequado para os
sistemas LiINX com ou sem um maddulo LiNX Gyro instalado.

e Para sistemas baseados em giroscépio, efetue os passos
1-3 sem o giroscdpio ligado e, em seguida, os passos 4
e 5 com o giroscépio ligado.

6.1 Passo 1 — Teste de ligagao

Antes da programacdo, certifique-se de que o sistema liga
com éxito. Prima e solte o botdo de alimentagdo no mddulo
do comando. O indicador de estado deve acender-se a verde.

i Se o feixe de cabos ou o cabo da bateria ndo estiver
corretamente ligado, o indicador de estado nao se
acende.

Se o indicador de estado piscar a vermelho, verifique os
motores e os travOes de estacionamento pois podem nao
ter sido ligados corretamente. Para obter mais informagdes
sobre codigos de erro, consulte o manual de utilizagdo do
comando.
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6.2 Passo 2 — Verificar a orientacdao dos
motores

O passo 2 assegura que os motores estdo configurados
corretamente.

1.
iPod = 10:33 -
{ Back  Power Module B

Power Module - Motors

Power Module - Load Compensation

Motor Resistance 80mQ [ — ‘ + ]

Load Compensation Percent- —
a0 70% | + |

Control Input 1 - Port Settings

Input Port Debounce

oo [ 17

Control Input 2 - Port Settings

e Comecton Ve e
4 166775 +
1V wcrsiserrs

O TOXsP2ulM
o0

TR roxsezum £ Resetto et Mnage B %

{ni Home Power Module

POWER MODULE - MOTORS

& Functions REM 22

O User Preferences REM
2| Chair Log
REM Siox

& Chair Setup
CRaxx POWER MODULE - LOAD COMPENSATION

Modules Motor Resistance 80 mQ

Actuator Motions Load Compensation Percentage 70 %

£b Lighting CONTROL INPUTS/OUTPUTS

TRIACU Control Input 1

Input Type Not Connected
INSxc

Input Port Debounce

ACT400-1 Control Input 2

Input Type 10-way switch

Enable Input Type on M2

Control Input 3
Input Type Not Connected

Input Port Debounce
Q
Control Input/Output

Abra Chair Setup (Configuragdo da cadeira) > Modules
(Mddulos) > Power Module (Mddulo de alimentagado).

Verificar se ha inversio dos motores

Para detetar a inversdo dos motores, deflita o joystick
ligeiramente para a frente.

e Se a cadeira de rodas se mover para tras e ndo para a
frente, altere os parametros Left Invert (Inversdo para a
esquerda) e Right Invert (Inversdo para a direita).

e Se a cadeira de rodas virar logo, apenas um motor esta
invertido. Para comegcar, alter o parametro Left Invert
(Inversdo para a esquerda) e deflita o joystick para a
frente de novo. Se a cadeira de rodas se mover para
tras, é porque tem ambos os motores invertidos. Altere
Left Invert (Inversdo para a esquerda) e Right Invert
(Inversdo para a direita) para corrigir este problema.

Antes de continuar, assegure-se de que cadeira de rodas se
move corretamente para a frente e para tras.
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Verificar se ha troca de motores

Para detetar uma troca de motores, deflita o joystick para
a esquerda. Se a cadeira de rodas se mover para a direita,
altere o parametro Swap (Trocar).

Antes de continuar, assegure-se de que cadeira de rodas se
move corretamente para a frente, para tras, para a esquerda
e para a direita.

6.3 Passo 3 — Definir a compensagao de
carga

A compensacdo de carga depende de valores precisos da
resisténcia do motor para funcionar com eficacia. Os valores
de resisténcia do motor podem ser calculados manualmente
(partindo da observagdo) ou automaticamente, através da
compensacdo de carga adaptativa (ALC, Adaptive Load
Compensation).

i A Invacare recomenda a adigdo automatica dos
valores de resisténcia do motor, utilizando a
compensac¢do de carga adaptativa. A compensagao
de carga adaptativa é um processo que aprende
o valor de resisténcia de cada motor de forma
automatica, individual e com precisdo a nivel de mQ.
Como é aplicado um valor de resisténcia separado
e exato a cada motor, o desempenho da tragdo da
cadeira de rodas é significativamente melhorado.

A compensacdo de carga adaptativa é ativada por
predefinicdo, de modo que o valor do parametro
Motor Resistance (Resisténcia do motor) ndo é
utilizado.

Para obter mais informagdes sobre a aplicagdo de calibragdo
ALC com a ferramenta para iOS, consulte a secg¢do 6.3.1
Calibrar a compensagdo de carga adaptativa (ferramenta
para i0S), pdgina 56.

Para obter mais informacgdes sobre a aplicacdo de calibracdao
ALC com a ferramenta para PC, consulte a sec¢do 6.3.2
Calibrar a compensagdo de carga adaptativa (ferramenta
para PC), pdgina 57.

Ap0ds aprender os valores de resisténcia do motor com a
aplicagdo de calibragdo ALC, conduza a cadeira de rodas e
observe o seu desempenho através das diversas superficies
e a diferentes velocidades.
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iPod = 10:33 -
S
{ Back Power Module =
Power Module - Motors
Swap Yes O
Power Module - Load Compensation
Motor Resistance 80mQ [ — [+
e — 1T
oad Compensation Percent- " _ )
age 70% +
Control Input 1 - Port Settings
Input Port Debounce 0.0s [ +
Control Input 2 - Port Settings
Input Port Debounce 0.0s +
Control Input 3 - Port Settings
Input Port Debounce 0.0s { + |

Control Input/Output - Port Settings

fie

o

a 75

@ “drad Hwie R & Reset to Defauit < Manage W%
A v

oo TDX SP2 ULM

i Home Power Module

MoTORS

@ Functions REM 2

O User Preferen
User Preferences .

S| ChairLog
REM 5 swap on W7
% Chair Setup

CRaxx POWER MODULE - LOAD COMPENSATION

Modules

68 ma
ACU 22
Actuator Motions Load Compensation Percentage 70%

£b Lighting ™ CONTROL INPUTS/OUTPUTS

Control Input 1
TPIACY

Input Type Not Connected

NS Input Port Debounce

ACT400-1 Control Input 2
Input Port Debounce 00s
Control Input 3

Input Type: Not Connected

a * Input Port Debounce

Abra Chair Setup (Configuracdo da cadeira) —> Modules
(Mddulos) —> Power Module (Mddulo de alimentagao).

Se a cadeira de rodas nao tiver o desempenho esperado, o
efeito de compensacdo da carga adaptativa pode ser ajustado
utilizando o parametro Load Compensation Percentage
(Percentagem de compensagdo da carga):

* reduza o valor deste parametro, se a cadeira de rodas
avangar com mais rapidez do que o esperado.

e aumente o valor deste parametro, se a cadeira de rodas
avancgar com mais lentiddo do que o esperado.

A Load Compensation Percentage (Percentagem
de compensagdo da carga) so é aplicada quando a
opc¢ao Adaptive Load Comp Enabled (Compensagao
de carga adaptativa ativada) esta ativada.

o

6.3.1 Calibrar a compensacao de carga
adaptativa (ferramenta para iOS)

Se forem efetuadas altera¢gdes no sistema
eletronico ou nos motores, é necessario calibrar a
compensag¢do de carga adaptativa (ALC, Adaptive
Load Compensation).

o

1. No ecrd Home (Inicio), clique em Chair Setup
(Configuracdo da cadeira).

2. Cliqgue em Power Module (Mddulo de alimentagdo).
3. Desloque-se para baixo até a sec¢do Power Module
— Load Compensation (Mddulo de alimentagdo -

Compensagdo de carga).
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4. iPod = 12:59 3 =
B
0
{ Back  Power Module =

Power Module - Motors

Veer Compensa- o
tion 0% =

Right Invert No
Left Invert No
Swap Yes

Power Module - Load Compensation
Motor Resis- 135mQ =
tance

Go to ALC Calibration

Control Inputs/Outputs 1 - Port Settings

Output Port Mode Disabled
Clique em Go To ALC Calibration (Aceder a calibragdo
de ALC).

5. iPod = 12:13 3 @4
| N
1)

< Power Module Adaptive Load Comp

Finished
163mQ

Finished
156mQ

Toque em Start Tuning (Iniciar regulagdo).
6. Siga as instrugdes apresentadas no ecra.

6.3.2 Calibrar a compensacdao de carga
adaptativa (ferramenta para PC)

Se forem efetuadas altera¢des no sistema
eletrénico ou nos motores, é necessario calibrar a
compensagdo de carga adaptativa (ALC, Adaptive
Load Compensation).

=
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erx F2UM D Resetto Detaut S Manage

b chssiserss
TDX SP2 ULM
o0

TDX SP2 ULM

& Home
o Since srsTeM nave

PACE 4

@« Functions
hours criving hours driving / day

O User Preferences

Since Mo Sep 19 08:16:23 2016 PACES
g ChairLog -+ 3 0.0
{al battery cycles Rous charging / day
% Chair Setup
12 orive Functons
20 Ustiing @
= No active errors
19 seatiog unctons
evenrs 8
System Clock Set Today
Gyro supported
System Avalable Today Lighting supported
Primary Input Out-OF Neutral Yesterday

]
2 system Summary

Q X

Cligue no menu Connection (Ligacdo).
Selecione Run ALC Calibration (Executar calibragdo ALC).

Adaptive Load Compensation

Calibration successfully completed.

Calibration Results

Cligue em Recalibrate (Recalibrar).

Adaptive Load Compensation

Note tht the load compensation feature and the gyro
module will be disabled during the calibration process.

Please make sure the chair s in an open area
before starting.

Clique em Start (Iniciar).
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4,
Q
Conduza a cadeira até os processos de compensac¢do do
motor esquerdo e direito terem sido concluidos.
5.

Adaptive Load Compensation

Calibration successfully completed.

Cligue em Done (Concluido).

6.4 Passo 4 — Ajustar definicoes de
velocidade

Os parametros seguintes tém de ser definidos para cada
perfil de conducdo.
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iPod 08:09 3 -
D
{ Back ? %
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E;ﬁeﬁmct\om D1
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Function User Input  Profile User Input

Navigation Timeout Enabled No
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Min Forward Speed 20%
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Fig. 6-1
e ComeconViw.Help
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o
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REM216 Drive
O User Preferences on Y
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CaiSe) REM216 Seating
£b Lighting 30 %
& Drive REM400 20%
REMA400 Slow 80%
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REMA400 Sower
REM400 Medium 0%
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REM400 Fast w0
Rev 100%
REM400 Faster feu 00
o
& Seating REM400 Tum Boost at Max Speed 200 %
J— MacTun Speed s0%
MinTum Speed 0%
REMA400 Reciine
Tum 100%
REMA00 LH Leg Tum Deceleation 100%
Q X

smsTY

Fig. 6-2

1. Abra Functions (FungGes) —> abra o perfil de condugdo
pretendido.

Ajustar a velocidade da marcha em frente

Se pretendido, a velocidade mais alta da cadeira de rodas
pode ser reduzida. Defina o botdo ou o controlo de deslize
de velocidade para o maximo e deflita o joystick para a
frente. Ajuste o parametro Max Forward Speed (Velocidade
maxima da marcha a frente) até a velocidade encontrar-se
num valor confortavel.

Ajustar velocidade da marcha-atras

Ndo existe nada que impeca fisicamente os motores de
proporcionar uma condug¢do na mesma velocidade, tanto
na marcha-atrds como na marcha a frente. Defina o botdo
ou o controlo de deslize de velocidade para o maximo e
deflita o joystick para tras. Ajuste o parametro Max Reverse
Speed (Velocidade maxima da marcha-atras) para definir

a velocidade maxima de condugdo da cadeira de rodas

em marcha-atrds para se sentir confortavel e seguro. A
predefinicdo é 50 % da velocidade maxima de marcha a
frente.

Ajustar velocidades minimas de conducgao

Defina o botdo ou o controlo de deslize de velocidade para o
minimo e deflita o joystick totalmente para a frente. Ajuste
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Min Forward speed (Velocidade minima da marcha a frente)
até a velocidade minima da marcha a frente pretendida
ser atingida.

Defina o botdo ou o controlo de deslize de velocidade para o
minimo e deflita o joystick totalmente para tras. Ajuste Min
Reverse speed (Velocidade minima da marcha-atras) até a

velocidade minima de marcha-atras pretendida ser atingida.

Ajustar a velocidade de viragem

Defina o botdo ou o controlo de deslize de velocidade para o
maximo e deflita o joystick para a esquerda ou para a direita
para virar a cadeira de rodas no local. Aguarde até a cadeira
de rodas atingir uma velocidade de viragem constante.
Ajuste o parametro Max Turn Speed (Velocidade maxima
de viragem) até a velocidade da viragem se encontrar num
maximo confortdvel.

Defina o botdo ou o controlo de deslize de velocidade para
a posicdo minima para ajustar Min Turn Speed (Velocidade
minima de viragem).

Ajustar compensac¢ao de viragem

Se os motores da cadeira de rodas ndo apresentarem um
funcionamento idéntico, a cadeira de rodas ndo anda em
linha reta. Para compensar diferencas entre os motores,
ajuste o parametro Veer Compensation (Compensac¢do de
viragem).

iPod = 10:33 P
— -
< Back Power Module =
Power Module_=-Motors
_—
\/eerCompensatioB 0% | — | +
28T compensation S
Right Invert Yes O
Left Invert Yes O
Swap Yes ()
Power Module - Load Compensation
Motor Resistance 80mQ - | +
Load Compensation Percent- 20% j
age ( J
Control Input 1 - Port Settings
Input Port Debounce 0.0s +
Control Input 2 - Port Settings
Input Port Debounce 0.0s +
Fig. 6-3
2 LacH16166775 +
@ “dred Hwie [REEEIT & Reset to Defait < Manage B %
b Lacrisiserrs
0-0 TDXSP2 ULM
& Home Power Module
= i REM 2 0%
O User Preferences o on I
2| ChairLog on [l
REM 50 on Blv
% Chair Setup
R
Modues o
AU
1500°
Lighting ™ 250
Fig. 6-4
Abra Chair Setup (Configuragdo da cadeira) - Modules
. . . ~
(Médulos) > Power Module (Mdédulo de alimentagdo).
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6.5 Passo 5 — Ajustar defini¢des de
aceleragao

Os parametros seguintes tém de ser definidos para cada
perfil de condugao.

iPod 08:09 1]
Back D1 =
<

General

Fle Comection Vi Help
3 LAK-H16166775
w 9% O X | Toxszum

&, Resetto Default & Manage

(24

A wcmensers
TDX SP2 ULM
o0

(i Home
& Drive REM216

@ Functions REM400 Slow
Rem216 Dive

O User Preferences on W7
s Prfile User Iput (RE.
S Chairtog @ Seating REM216

¢ Chair Setuy
2 REM216 Seating

=0 Lighting
@ Drive REM400

REMA400 Slow

REMA00 Slower

REMA400 Medium

REMA400 Fast

REM400 Faster

& Seating REM400

REMA400 Tilt

MinTum Speed 0%
REMA400 Recline
Tum Acceleration 100 %

REMA400 LH Leg Tum Deceleration 100 %

N stawTy

1. Abra Functions (FuncGes) —> abra o perfil de conducdo
pretendido.

Ajustar acelera¢do na marcha a frente

Defina o botdo ou o controlo de deslize de velocidade para
o maximo e deflita o joystick totalmente para a frente.
Aguarde até a cadeira de rodas atingir uma velocidade de
marcha a frente constante. Ajuste o parametro Forward
Acceleration (Aceleragdo na marcha a frente) se a cadeira de
rodas passar para uma velocidade constante com demasiada
rapidez ou lentiddo. Repita até a aceleracgdo ficar confortavel
e segura.

Ajustar desaceleragao na marcha a frente

Para definir a velocidade de desaceleracdo na marcha a
frente, solte o joystick assim que a cadeira de rodas tenha
atingido uma velocidade de marcha a frente constante.
Ajuste o parametro Forward Deceleration (Desaceleracdo
na marcha a frente) se a cadeira de rodas abrandar com
demasiada rapidez ou lentiddo. Repita até a desaceleragdo
ficar confortavel e segura.
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Ajustar aceleragdao na marcha-atras

Defina o botdo ou o controlo de deslize de velocidade para o
maximo e deflita o joystick totalmente para tras. Aguarde até
a cadeira de rodas atingir uma velocidade de marcha-atras
constante. Ajuste o parametro Reverse Acceleration
(Aceleragdo na marcha-atras) se a cadeira de rodas passar
para uma velocidade constante com demasiada rapidez ou
lentiddo. Repita até a aceleragdo ficar confortavel e segura.

Ajustar desaceleragdo na marcha-atras

Para definir a velocidade de desaceleragdo na marcha-atras,
solte o joystick assim que a cadeira de rodas tenha
atingido uma velocidade de marcha-atras constante.
Ajuste o parametro Reverse Deceleration (Desaceleracdo
na marcha-atras), se a cadeira de rodas abrandar com
demasiada rapidez ou lentiddo. Repita até a desaceleragdo
ficar confortavel e segura.
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Ajustar aceleragdo ao virar

Defina o botdo ou o controlo de deslize de velocidade para
o maximo e deflita o joystick para a esquerda ou para a
direita para virar a cadeira de rodas no local. Aguarde

até a cadeira de rodas atingir uma velocidade de viragem
constante. Ajuste o parametro Turn Acceleration (Aceleragdo
ao virar), se a cadeira de rodas passar para uma velocidade
de viragem constante com demasiada rapidez ou lentiddo.
Repita até a aceleragdo ficar confortavel e segura.

Ajustar desaceleragao ao virar

Para definir a velocidade de desaceleragdo ao virar, solte o
joystick assim que a cadeira de rodas tenha atingido uma
velocidade de viragem constante. Ajuste o parametro Turn
Deceleration (Desaceleragdo ao virar) se a cadeira de rodas
abrandar com demasiada rapidez ou lentiddo. Repita até a
desaceleracgdo ficar confortavel e segura.
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7 Utilizar a ferramenta LINX Access

7.1 Barra de navegacao

A barra de navegacdo esta localizada na parte superior
de cada ecrd. O conteudo da barra de navegacdo muda
consoante o ecrd que esta a ver.

iPod = I____’_‘?f?p.,.@---.
Clpse | =
of ©

® Comutador de contexto (alterna entre o modo de
contexto de ligagdo e de ficheiro)

Botdo Menu da aplicagdo (botdo de edigdo)
© Nome do programa/nome do ecra

© Fechar/navegar para o ecrd anterior

7.1.1 Menu da aplicagdo

O contexto do menu da aplicagdo muda consoante o modo
de contexto com o qual estd a trabalhar: Connection context
(Contexto de ligagdo) ou File context (Contexto de ficheiro).

Contexto de ligacao

Save
Save As
Read from Chair
Write to Chair
Upgrade

Store Authorisation

Cancel

Para trabalhar numa cadeira de rodas ligada, selecione
Connection context (Contexto de ligagdo). Se ndo estiver
ligado a um sistema LiNX, é apresentado o ecrd Connect to
device (Ligar a dispositivo). Caso contrario, é apresentado o
ultimo ecrd com o qual esteve a trabalhar.

Estdo disponiveis as seguintes opcdes no contexto de ligagao:

e Save (Guardar) — guarde a configuragdo como um
ficheiro de configuragdo LiNX (.Ici)

e Save As (Guardar como) — guarde a configuragdo como
um ficheiro de configuragdo LiNX (.Ici) com um nome
diferente

e Read from Chair (Ler a partir da cadeira) — leia a
configuragdo a partir do sistema LiNX ligado

e Write to Chair (Escrever na cadeira) — escrever a
configuragdo no sistema LiNX ligado

e Upgrade (Atualizar) — aceder ao modo de atualizagdo
do firmware

1637470-E
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e Store authorization (Armazenar autorizacdo) —
armazenar um Certificado de nivel de acesso

Contexto de ficheiro

Save
Save As

Write to Chair

Cancel

Para trabalhar num ficheiro guardado, selecione File context
(Contexto de ficheiro). Se ndo tiver um ficheiro aberto, é
apresentado o ecrd Load from file (Carregar a partir do
ficheiro). Caso contrario, é apresentado o ultimo ecrd no
qual esteve a trabalhar.

Estdo disponiveis as seguintes opgdes no contexto de ficheiro:

e Save (Guardar) — guarde a configuragdo como um
ficheiro de configuracdo LiNX (.Ici)

e Save As (Guardar como) — guarde a configuragdo como
um ficheiro de configuragdo LiNX (.Ici) com um nome
diferente

e Write to Chair (Escrever na cadeira) — escrever a
configuragdo no sistema LiNX ligado

Selecionar o modo de contexto

in

Cligue no comutador de contexto em qualquer altura

para comutar entre o Connection context (Contexto de
ligacdo) e o File context (Contexto de ficheiro). O contexto
selecionado apresenta uma barra colorida por baixo do icone
de comutacdo de contexto.

7.1.2 Alterar o nome do programa

i Por predefinicdo, o nome do programa e do sistema
sdo compostos pela configuragdo da cadeira de
rodas. Consulte a sec¢do 12 Estrutura dos nomes
dos programas, pdgina 118

O nome do programa pode ser alterado para um
nome mais familiar.

iPod = 10:09 -

[

Close (COZHOSA3AOOL-00 [=
®Ae0Ee ® G 6 @

Fig. 7-1 Exemplo de um nome de programa standard. As dreas
marcadas e as etiquetas correspondem ds regras de nomenclatura de
programas.
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O nome do programa na imagem foi gerado utilizando as
regras de nomenclatura validas até julho de 2018. Destina-se
a uma modelo TDX SP2 de tragdo pelas rodas centrais

com um DLX-PM120AL, 8 km/h, elevacdo de assento com
inclinagdo elétrica e mudanga de CoG, comando REM1XX ou
REM2XX e luz LED. A revisdo do ficheiro é 00.

i O novo nome do programa é guardado consoante o
modo no qual esta a trabalhar.

e Se estiver a trabalhar nos modos Connection
context (Contexto de ligagdo) e Live edit (Edicao
em direto), as alteragBes sdo automaticamente
gravadas na cadeira de rodas.

e Se estiver a trabalhar nos modos Connection
context (Contexto de ligagdo) e Bulk edit (Edigdo
em massa), clique no botdo Write (Gravar) para
guardar as alteragdes.

e Se estiver a trabalhar no modo File context
(Contexto de ficheiro), clique no botdo Save
(Guardar) para guardar as alteragdes.

Ferramenta para iOS

iPod & 10:30 P E 4

Close

Fig. 7-2

1. Clique em Program Name (Nome do programa) na barra
de navegacdo. E apresentado um teclado.

Edite o nome do programa.

3. Cligue em Return (Voltar).

N

Ferramenta para PC

CONFIGURATION SUMMARY

3 D Demo
PROGRAM NAVE
3 Default
Gyro supported 0
Lighting supported urs d
EVENTS 0

Fig. 7-3

1. No ecra Home (Inicio), clique na caixa de texto Program
Name (Nome do programa).
2. Edite o nome do programa.
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7.2 Ecra Home (Inicial)

iPod = 1:13 3
J
o
Close  RO3F10A1A00L-00 =
£ Chair Configs

([) Restore to Default Config

RO3F10ATA00L-00

Program Name

RO3FOGA3A00L-00

System Name

No active errors
0 hours since last event

Q) Live Diagnostics

System Summary

DRIVE FUNCTIONS

O ecrd Home (Inicial) é o primeiro ecrd que vé depois de
ligar a uma cadeira de rodas ou depois de abrir um ficheiro
de configuragdo. A partir do ecrd Home (Inicial) pode aceder
aos seguintes ecrds de programacdo e informacao:

e Chair configurations (Configuragdes da cadeira)

e Active errors / Chair Log (Erros ativos/Registo da cadeira)

e Live diagnostics (Diagndstico em direto) (apenas no
modo de contexto de ligagdo)

e System Summary (Resumo do sistema)

e Drive functions (Fun¢Ges de tragao)

e Seating functions (Fungdes de assento)

e User preferences (Preferéncias do utilizador)

e Chair setup (Configuracdo da cadeira)

7.3 Acoes de contexto da ligacao
= [
e @

As tarefas seguintes sdo apenas relevantes para o modo
Connection context (Contexto de ligacdo). Para as tarefas
relacionadas com o modo File context (Contexto de ficheiro),
consulte a sec¢do 7.4 A¢bes de contexto de ficheiro, pdgina
66.

7.3.1 Ecra Connect to device (Ligar a dispositivo)

O ecra Connect to device (Ligar a dispositivo) é apresentado
quando se encontra no Connection context (Contexto de
ligacdo) antes de ligar a um sistema LiNX. A partir deste ecra
pode procurar e ligar a uma LiNX Access Key (LAK).

Ligar a ferramenta LiNX Access para iOS a uma
cadeira de rodas

1. Ligue o sistema da cadeira de rodas LiNX.

2. Insira a LiNX Access Key no médulo do comando.

3.  Abra a aplicagdo da ferramenta LiNX Access para iOS.

4. Selecione o modo Connection context (Contexto de
ligacdo).
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5. iPod = 10:30 3 E 4
]
= O

Connect to Device

Search for LAKs

Select An Accessory

LAK-C13122584
LAK-C14134853

Martin_DCL

Cancel

Clique em Search for LAKs (Procurar por LAKs) e
selecione uma a partir da caixa de didlogo Select an
Accessory (Selecionar um acessorio).

6. E apresentado um ecrd Warning (Adverténcia). Leia a
adverténcia e clique no botdo | Agree (Concordo) para
continuar.

Desligar
1. f

Clique no botdo Close (Fechar).

7.3.2 Ler um programa a partir da cadeira de
rodas

Close %

Clique no botdo Application menu (Menu da aplicagdo).

Chair
Save
Save As
Write to Chair
Upgrade
Store Authorisation

Cancel

Selecione Read from Chair (Ler a partir da cadeira).

1637470-E
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7.3.3 Restaurar as configuragdes predefinidas da
cadeira de rodas

A configuragdo de fabrica para o médulo de alimentagdo
fornece uma configuragdo de cadeira de rodas. Se
encomendar um moddulo de alimentagdo como uma peca
sobressalente, este é fornecido com até oito configuragdes
de cadeira de rodas. Selecione a configuragdo que precisa.

1. Clique em Chair Configs (Configuracdes da cadeira) no
ecrd Home (Inicio). E apresentado ecrd Chair config
(Configuracdo de cadeira).

2. Clique na configuragdo de cadeira de rodas indicada. E
apresentado um ecrd Warning (Adverténcia).

3. Clique em Yes (Sim) para prosseguir com a selecdo.

4. Cligue em Back (Voltar) para voltar ao ecrd Home
(Inicio).

o

il Quando é selecionada uma nova configuragdo de
cadeira de rodas, o sistema reinicia automaticamente
a alimentacdo para a configuracdo ficar ativa.

7.3.4 Converter ficheiros de configuragdo

A utilizagdo de ficheiros de configuragdo antigos em cadeiras
de rodas pode resultar na falta de funcionalidades que
tenham sido introduzidas em revisGes posteriores do
firmware, tal como o Controlo de interruptor. Na maioria
dos casos, a conversdo destes ficheiros de configuragdo
permite-lhe atualizar a configura¢do do utilizador para

a versdo mais recente de modo a ativar todas as
funcionalidades.

o]

il Caso o ficheiro de configuracdo esteja atualmente em
revisdo ou seja incompativel, a entrada de menu é
apresentada a cinzento.

1. Ligue-se a cadeira de rodas.
Abra o menu da aplicagdo.

N

Save

Save As

Write to Chair

Cancel

Fig. 7-4

Toque na entrada Convert Configuration (Converter
configuracdo) e siga as indica¢Oes apresentadas no ecra.

7.3.5 Modificar um programa

Para modificar um programa, primeiro selecione um
parametro a partir de uma das secgdes de parametros
listadas no ecrd Home (Inicio):

e Drive functions (Perfis de condugdo)
e Seating functions (Func¢des de assento)
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e User preferences (Preferéncias do utilizador)
e Chair setup (Configuragdo da cadeira)

Os parametros podem ser modificados de forma numérica
ou gréfica. Consulte a sec¢do 10 Modificar a configuragcdo
da cadeira de rodas com a ferramenta para PC, pdgina 95.

Os parametros podem ser modificados no modo de edigdo
em direto ou no modo de edicdo em massa.

Modo de edicao em direto

i Durante o modo de edi¢do em direto, as alteragbes
aos parametros sdo imediatamente implementadas,
alterando o desempenho da cadeira de rodas de
imediato.

No modo de edigdo em direto ndo existe nenhuma

funcdo que anule uma alteragdo, por isso certifique-se
de que guarda uma copia do programa existente de
modo a, se necessdrio, poder restaurar as defini¢es.

[—Jo

Forward

Max Forward

peed 30% Ei
Min Forward o [ 1
" Speed 10% C_—I_

Forward Ac- o
° celeratinn 100% E
Fig. 7-5

Determinados parametros podem ser atualizados no modo
de edicdo em direto. Estes parametros sao identificados por
um icone circular a frente do nome.

O modo de edigdo em direto permite a escrita imediata de
determinados parametros no médulo de alimentagdo. Esta
funcdo é util para acelerar o processo de configuracdo ou

para testar diversas aplicagdes e cenarios.

Modo de edicdo em massa

Forward

Max Forward Speed 70%
o ~J

Only accessible in Bulk Mode

Low Default High

35% 100% 100%

Sets the maximum forward speed of the
wheelchair.

Fig. 7-6
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Determinados parametros sé podem ser editados no modo
de edicdo em massa. Estes parametros sdo identificados
por um fundo colorido. Para editar estes parametros, tem
de desbloquear o modo de edicdo em massa antes de
prosseguir.

No modo de edigdo em massa, os parametros ndao sdo
escritos no maédulo de alimentagdo de forma imediata. Sdo
escritos no maddulo de alimentagdo, quando seleciona Write
to Chair (Escrever na cadeira). Consulte a secgdo 7.3.6
Escrever um programa na cadeira de rodas, pdgina 64.

Por predefinicdo, o modo de edi¢do em direto é ativado
sempre que o sistema é ligado, incluindo apds reiniciar a
alimentacdo. A aplicagdo permanece no modo de edigdo em
direto até o modo de edigdo em massa ser desbloqueado.
Nesta altura, a aplicagdo passa para o0 modo de edigcdo em
massa, enquanto o modo de edicdo em direto é desativado.
A aplicagdo permanece no modo de edicdo em massa até o
sistema ser reiniciado.

7.3.6 Escrever um programa na cadeira de rodas

i Esta funcionalidade sé estad disponivel quando uma
cadeira de rodas esta ligada.

Chair
Save
Save As
Read from Chair

Upgrade

Store Authorisation

—— ]

1. Clique no botdo Application menu (Menu da aplicagdo).
2. Selecione Write to Chair (Escrever na cadeira de rodas).

Depois de escrever na cadeira de rodas, a ferramenta LiNX
Access reinicia a alimentagdo do sistema e restabelece
automaticamente a ligacdo ao sistema.

i A caixa de didlogo Application menu (Menu da
aplicagdo) mostra todas as opgdes disponiveis,
quando se encontra no Connection context (Contexto
de ligacdo). No File context (Contexto de ficheiro), a
sele¢do é mais limitada.
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7.3.7 Guardar programas

Utilizando a fung¢do Save (Guardar)

Chair
Save As
Read from Chair
Write to Chair
Upgrade

Store Authorisation

1

1. Clique no botdo Application menu (Menu da aplicacdo).
2. Selecione Save (Guardar).
3.

Save As
Please enter file name

RO3F10A1A00L-00|

Cancel

Ao utilizar o Connection context mode (Modo de
contexto de ligagdo), é apresentado automaticamente
um menu Save As (Guardar como). Introduza um nome
de ficheiro ou, se aplicavel, o programa apresenta o
nome atual com "-1".

4. Depois de guardar o programa, a ferramenta LiNX Access
apresenta uma mensagem com o nome do ficheiro,
indicando que a gravagdo teve éxito.

5. Cliqgue em Dismiss (Dispensar) para remover a mensagem
e continuar.

Todos os ficheiros sdo guardados com uma extensdo
.Ici. Se o nome do programa tiver sido definido, o
ficheiro é guardado com o nome do programa. Caso
contrdario, o ficheiro é guardado com o carimbo de
data/hora seguinte:

=

AAAAMMDD-HHMMSS.Ici (AAAA corresponde ao
ano, MM corresponde ao més, DD corresponde
ao dia, HH corresponde a horas, MM corresponde
a minutos e SS corresponde a segundos). As
gravacgdes subsequentes irdo manter o ultimo nome
de ficheiro guardado e irdo substituir os ficheiros
guardados anteriormente. Para guardar um ficheiro
sem substituir um ficheiro existente, utilize Save As
(Guardar como). Consulte a secgdo .
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A caixa de didlogo Application menu (Menu da
aplicagdo) mostra todas as opgdes disponiveis,
quando se encontra no Connection context (Contexto
de ligacdo). No File context (Contexto de ficheiro), a
sele¢do é mais limitada.

[—Jo

Utilizando a fung¢do Save As (Guardar como)

Para guardar um programa como um ficheiro com um nome
diferente.

Chair

Save

Read from Chair
Write to Chair
Upgrade

Store Authorisation

Cancel ]

Cligue no botdo Application menu (Menu da aplicagdo).

2. Selecione Save As (Guardar como). Depois de guardar
0 programa, a ferramenta LiNX Access apresenta uma
mensagem com o nome do ficheiro, indicando que a
gravagao teve éxito.

3. Cliqgue em Dismiss (Dispensar) para remover a mensagem

e continuar.

=

Todos os ficheiros sdo guardados com uma extensdo
Ici. Se o ficheiro ndo tiver sido guardado antes e o
nome do programa tiver sido definido, o ficheiro é
guardado com o nome do programa. Se o ficheiro
tiver sido guardado antes com o nome do programa,
o ficheiro é guardado com um valor numérico
anexado ao nome do programa. Se o nome do
programa tiver sido definido, o ficheiro é guardado
com o nome do programa. Caso contrario, o ficheiro
¢é guardado com o carimbo de data/hora seguinte:
AAAAMMDD-HHMMSS.Ici (AAAA corresponde ao ano,
MM corresponde ao més, DD corresponde ao dia,
HH corresponde a horas, MM corresponde a minutos
e SS corresponde a segundos).

[—do

A caixa de didlogo Application menu (Menu da
aplicagdo) mostra todas as opgdes disponiveis,
qguando se encontra no Connection context (Contexto
de ligagdo). No File context (Contexto de ficheiro), a
sele¢do é mais limitada.

[—lo
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7.3.8 Atualizar o firmware

Chair

Save
Save As
Read from Chair

Write to Chair

Upgrade

Store Authorisation

—1

1. Clique no botdo Application menu (Menu da aplicacdo).
2. Clique em Upgrade (Atualizar). O ecrd apresenta a
mensagem Entering Firmware Upgrade Mode - please
wait... (A entrar no modo de atualizagdo do firmware
- aguarde...).
Se os médulos ligados estiverem atualizados, o ecra
apresenta a mensagem FIRMWARE UP TO DATE
(FIRMWARE ATUALIZADO) com uma lista dos mddulos
ligados e as respetivas versdes. Se um ou mais mddulos
precisarem de ser atualizados, estes serdo apresentados
sob a mensagem NEW FIRMWARE AVAILABLE (NOVO
FIRMWARE DISPONfVEL).

3. 16:43 3 4
Upgrade  Upgrade All
Se nenhuns mddulos precisarem de atualizagdo, clique
no botdo Done (Concluido) para terminar.
4. iPod = 16:43 4

Done Upgrade (Upgrade All

Se um ou mais mddulos precisarem de atualizacao,
cligue num madulo individual para o atualizar ou clique
no botdo Upgrade All (Atualizar todos).

Durante uma atualizagdo de mddulo, é apresentada uma
barra de progresso. Assim que a atualizagdo esteja
concluida, é apresentado o respetivo estado (com éxito
ou falha) ao lado do nome do médulo.

5. Clique no botdo Done (Concluido) para terminar.

7.3.9 Armazenar o certificado LAK

O Access Level Certificate (Certificado de nivel de acesso)
determina a forma de ver e editar programas offline
(ficheiros .Ici) quando se encontra no modo File context
(Contexto de ficheiro). O Access Level Certificate (Certificado
de nivel de acesso) é extraido de uma LiNX Access Key ligada
e fornece os niveis aos seus ficheiros armazenados.
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Para editar os seus ficheiros com um nivel de acesso de
distribuidor, ird necessitar de armazenar um Access Level
Certificate (Certificado de nivel de acesso) de uma LiNX
Access Key de nivel de distribuidor.

Se ndo armazenar o Access Level Certificate (Certificado de
nivel de acesso) da sua LiNX Access Key, terd acesso apenas
de leitura aos ficheiros armazenados e ndo os podera editar.

Armazenar o certificado

Chair
Save
Save As
Read from Chair
Write to Chair

Upgrade

< Store Authorisation

Cancel

1. Estabelega ligagdo a um sistema LiNX.

Clique no botdo Application menu (Menu da aplicagdo).

3. Selecione a opgdo Store Authorisation (Armazenar
autorizagdo). E apresentada uma mensagem que indica
quantas autorizagBes restam e pergunta se pretende
continuar. As LINX Access Keys s6 permitem trés
operagdes Store Authorisation (Armazenar autorizagdo).

4. Clique em Store option (Opgdo armazenar) para
continuar ou Don’t store (Ndo armazenar) para cancelar
a acdo.

N

Se a aplicagdo da ferramenta LiNX Access para iOS
for removida do seu dispositivo i0S, o Access Level
Certificate (Certificado de nivel de acesso) sera
perdido.

[—o

7.4 Acgoes de contexto de ficheiro

=

As tarefas seguintes sdo apenas relevantes quando se
encontra no modo File context (Contexto de ficheiro). Para
as tarefas relacionadas com o modo Connection context
(Contexto de ligacdo), consulte a secgdo 7.3 A¢des de
contexto da ligagdo, pdgina 62.
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7.4.1 Ecra Load from file (Carregar a partir do

ficheiro)

iPod & 10:30 BE 4

Load From File Edit

iPod & 10:30 PE 4

Load From File Edit

Indoor - home-1.Ici

15/03/2016, 10:10

Indoor - home-2.Ici
15/03/2016, 10:10
Indoor - home.lci
15/03/2016, 10:09
Indoor.lci

15/03/2016, 10:22

ads.lci

15/03/2016, 10:07

O ecrd Load from file (Carregar a partir do ficheiro) é
apresentado quando estd no File context (Contexto de

ficheiro) antes de abrir um ficheiro. Se existirem ficheiros

de configuragdo LiNX (.Ici) no seu dispositivo, estes serdo
apresentados. A partir deste ecra pode:

Ver os ficheiros de configuragdo disponiveis
Abrir um ficheiro de configuracdo para edigdo
Enviar um ficheiro de configuragdo por e-mail
Eliminar um ficheiro de configuracdo

7.4.2 Gravar conjuntos de ficheiros

E possivel gravar um conjunto de ficheiros numa cadeira

ligada. Os conjuntos de ficheiros podem incluir configuragdes

de cadeira de rodas e/ou ficheiros de firmware.

1637470-E
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iPod = 10:58 3 @) 4

o @

Done C12H10A9BO1X-07.Icb ¢

Programs

C12H10A9B01X-04
C12H10A9B01X-04

Power Module Firmware @

DLX-PM120-B

App D 23:4.34

DLX-PMGOAL-B
DLX-PM75-B

DLX-PM75AL-A
DLX-PM75AL-B

Remote Module Firmware

DLX-ACU200-A App ID 46 : 4.3.2

DLX-CR400-A AppID 52:4.3.2

Fig. 7-7

Ligue a cadeira de rodas.

Selecione o ecra File connection (Ligacdo de ficheiro).
Escolha um conjunto de ficheiros a partir da lista
apresentada no ecrd Load From File (Carregar a partir
do ficheiro).

i Certifique-se de que seleciona a configuragao
correta. Uma configuragdo incorreta pode
resultar em falhas e comportamentos
inesperados. Para obter mais informacgdes
sobre as regras de nomenclatura de programas,
consulte a secgdo 12 Estrutura dos nomes dos
programas, pdgina 118

Selecione a configuragdo preferencial na seccdo ®.
Verifique as versdes de firmware dos componentes
incluidas na secgdo © e abaixo.

Grave o conjunto de ficheiro na cadeira de rodas. Clique
no botdo @ e aguarde até a sobreposi¢do Writing
Bundle (A gravar conjunto de ficheiros) desaparece.
Cligue no botdo Done (Concluido) para voltar ao ecra
File connection (Ligagdo de ficheiro).
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7.4.3 Abrir ficheiros

iPod 7 10:30 R E 4

Load From File Edit

Indoor - home-1.lci
15/03/20186, 10:10

Indoor - home-2.lci
15/03/2016, 10:10

Indoor - home.lci

15/03/2016, 10:09

Indoor.lci
15/03/2016, 10:22

ads.lci
15/03/2016, 10:07

1. Selecione o ecra File connection (Ligagdo de ficheiro).
2. Escolha um ficheiro a partir da lista apresentada no ecra
Load From File (Carregar a partir do ficheiro).

Para obter informagdes sobre a gravagdo de ficheiros e a
escrita numa cadeira de rodas, consulte as sec¢des 9.5.4
Guardar um programa como um ficheiro, pdgina 91 e 7.3.6
Escrever um programa na cadeira de rodas, pdgina 64.

7.4.4 Eliminar ficheiros

iPod = 16:18 -
Load From File Done

0 Alex unit.lci
18/04/2016, 16:16

Bob's chair.lci
18/04/2016, 15:15

Mary's chair.lci
18/04/2016, 15:14
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1. Selecione Edit (Editar) no ecrd Load from File (Carregar
a partir do ficheiro).

2. Selecione um ou mais ficheiros a partir da lista de
ficheiros.

3. Clique no icone do caixote do lixo na parte inferior do
ecra.

4. Cliqgue em Done (Concluido) para terminar.

7.4.5 Enviar ficheiros por e-mail

1 iPod & 10:30 P E 4

N
Load From File

Selecione Edit (Editar) no ecrd Load From File (Carregar
a partir do ficheiro).
2. Selecione um ou mais ficheiros a partir da lista de

ficheiros.
3. iPod = 16:18 -
Load From File Done

0 Alex unit.lci

18/04/2016, 16:16

Bob's chair.lci
18/04/2016, 15:15

Mary's chair.lci
18/04/2016, 15:14

&

Clique no botdo E-mail.
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Abre-se a Share Sheet do iOS. Selecione a opgdo

AirDrop. Tap to turn on Wi-Fi and
Bluetooth to share with AirDrop.

AR ~
28

D4

Mail Add to Notes Import with More
LiNX Access

dynamic &

0D

Add To

iCloud Drive

Cancel

pretendida.

1637470-E

Utilizar a ferramenta LiNX Access para iOS
iPod = 16:19 } -
Cancel New Message

To:
Cc/Bcc:

Subject:

Alex unit.lci

Sent from my iPod

Se escolher um cliente de correio, os ficheiros do
programa selecionado sdo adicionados como anexos ao
e-mail. Conclua o e-mail e clique em Send (Enviar).
Cligue em Done (Concluido) para terminar.
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8 Modificar a configuracao da

cadeira de rodas com a ferramenta
para 10S

8.1 Acodes de perfis e fungoes

No modo de edigdo em massa:

e o0s perfis podem ser adicionados e eliminados,
e as fungdes podem ser adicionadas, eliminadas,
duplicadas e movidas.

Um sistema inclui sempre um perfil de fun¢es de
condugdo REM2xx e um perfil de fun¢Oes de assento
REM2xx. Ndo é possivel mover nem eliminar estes
perfis.

[—lo

Descricdo geral do ecra

1. iPod = 11:20 b3
]
= 0O
Close PACE 4 =

System Summary

@« Drive REM216
£™  REM216 Drive
@« Seating REM216
B, REM216 Seating
@« Drive REM400

—
™,

REM400 Slow

L] [ 4]
© - Read < Write

Toque em Edit (Editar) na barra de titulo Functions
(Fungoes).

I

Cancel Functions Done
@®:¢": REM400 SlowRE...)
@ " REM400 Fast(RE..)

@ ™ REM400 Mediumf)
@ ®Add Function
@ ©Add Profile
a Connectivity
(] @ Mouse Mover(RE...)
. PC Delete

@ Add Function
@ Add Profile

@ Seating REM400
Selecione a agdo de perfil ou fungdo pretendida.

70

® Eliminar fungdo ou perfil
Adicionar fungao
© Adicionar perfil
3. Toque em Done (Concluido) para voltar ao ecrd Home
(Inicio).
Adicionar perfil
1. Toque no icone ©.

iPod 13:26 3 w0y
Cancel Title
Name

Please select User Input
REM 2xx
REM 4xx
CR 4xx
TPI

IN 5xx

Introduza o nome do perfil.
Selecione User Input (Entrada de utilizador).

2. Adicione a fungdo ao perfil.

3. Toque em Done (Concluido) para voltar ao ecrd Home
(Inicio).

E apresentada a mensagem User Navigation Error
(Erro de navegacgdo do utilizador) enquanto nao for
adicionada nenhuma fungdo ao novo perfil.

Adicionar nova fung¢ao
1. Toque no icone ®.

iPod = 11:21 3 -
Cancel New Function
Parent profile Drive REM4xx

Please select function type

™ Drive ®)
L seating ®)
@ Mouse Mover  (F)
N Utility ©

06\ Switch Control (H)

Please select User Input

Fig. 8-1

Introduza o nome da fungdo.

3. Selecione o function type (tipo de funcdo).
Toque no icone © para adicionar um perfil de condugdo.
Toque no icone ® para adicionar uma fungdo de assento.
Toque no icone ® para adicionar uma func¢do de
controlador do rato.
Toque no icone @ para adicionar uma fun¢do degsz7a70.€
utilitario.
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2. 1. Selecione a fungdo ou o perfil que pretende eliminar.
2. Toque no icone ®.
Cancel Functions 3
) Cancel Functions Done
@ Add Function
@ ¢ REM400 SlowRE...)
@ Add Profile
@ " REM400 Fast(RE...)
@ Connectivit _E!lm
Y @ "™ REM400 MediumR)
Q) Mouse Mover (REM 4xx)
L X @ Add Function
© e
@ Add Profile
. @ Connectivity
@ Add Function
(-] @ Mouse Mover(RE...)

@ Add Profile

PC (Delete l
) —
@ Seating REM400

@ Add Function
© . REM400 Tilt
@ Add Profile
Fig. 8-4
Toque em Duplicate (Duplicar). SN os RWREMI00
A func3o copiada é apresentada diretamente por baixo Fig. 8-6
da fungdo original. Confirme a agdo tocando no botdo Delete (Eliminar) que

é apresentado junto da fun¢do ou do perfil.

Mover fungao

. . . Eliminar ou duplicar fung¢do (acesso rapido)
As fungGes podem ser reordenadas através de agGes arrastar

e largar dentro de um perfil ou entre perfis. 1. Selecione a fungdo que pretende eliminar ou duplicar a
partir do ecrd Home (Inicio).

1.
2.
iPod = 12:54 3
Cancel Functions Done |
= 0
@ Add Profile Close PACE 4 =l
ar
Drive REM400 (REM 4 £ REM400 Fast
£= REMA400 SlowRE...) £ REM400 Medium (REM 4xx)
£ REMA400 Fast(RE...)
@« Connectivity
£ REM400 Medium@)
@ Mouse Mover

D PC

Add Profile

[ S
e
(]
)
@ Add Function
©
[ 3
(-
e

Connectivity @« Seating REM400 ixx)

W Mouse Mover(RE..) R REM400 Tilt (Re4xx)

N pe B REM400 Recline

- Fig. 8-5 L. REM400 LH Leg

Toque sem soltar na fungdo que pretende mover. L. REMA400 RH Leg
A fungdo move-se ligeiramente para cima e para a -

direita. " Fig. 8-7 o

2. Arraste a fungdo para a posicdo necessaria no mesmo

. Toque e puxe a funcdo para a esquerda.
ou noutro perfil. q p ¢ao p q

Eliminar fungao ou perfil

i Ndo é possivel eliminar um perfil enquanto as
respetivas fungdes ndo forem eliminadas.
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3. 8.2 Modificar nomes de fungdes e perfis
iPod = 1:23 3
!
ER N de fungd
Close PACE 4 = omes de tuncoes
£ REM400 Fast iPod = 14:35 3D | iPod = 14:38 ¥
_l D
£ REM400 Medium = = R g R
< Back Drive 1 =l < Back Tilt =
@«  Connectivity
General
@ Mouse Mover
Input Mode ard/Reverse v
Duplicate  Delete
@« Seating REM400
Enable Seating Function  Yes ()
B, REM400 Tilt Drive:
Invert Seating Function No C
B REMA00 Recline
" Forward Axis
L REM400 LH Leg
Max Forward o ; i N
S Speed 40% = Motion Tt = v
b'-: Read " write d Operation Proportional v
Min Forwar o
Flg. 8-8 Speed 10% =
Speed 100% [ — [ + |
Toque em Duplicate (Duplicar) ou Delete (Eliminar). :
1. Abra a funcdo de tracdo ou assento. Toque no campo
com o nome da funcdo.
2. iPod = 12:31 by )
] N
.
< Back Drive 1 =
Delete C
Are you sure you wanF to proceed with
the deletion? Stability
Cancel Delete
General
Brive Function Drive 1
ame
Only accessible in Bulk Mode @
Name for the current Drive User Function. e.g.
Indoor Slow
Forward
Fig. 8-9
Max Forward
; T x . 40% H-—i—
Confirme, se pretender eliminar a funco. De outro Speed

modo, clique em Cancel (Cancelar). . rgAh.r;Egrward 10% [— | + ]
Desbloqueie Bulk Mode (Modo em massa) antes de
modificar o nome.
3. Introduza o novo nome.

4. iPod = 12:31 by .l
|
.o
Drive 1 =
\_/
]! Stability

Toque em Back (Voltar).
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Nomes de perfis

1. iPod = 08:26 3 @4
!
I
{ PACE 4 Profile =
General
Profile Name 2 ]

Enable Profile
Profile User Input ~ REM 4xx series v
Enable Function Wrap No

Enable Menu Scan No

[ 9] Al e
@ < Read < Write

Abra o perfil. Toque no campo com o nome da fungdo.
2. Introduza o novo nome.
3. Toque em Back (Voltar).

8.3 Moadificar os parametros de tragao
de forma grafica

Um numero de parametros de tracdo podem ser editados de
forma gréfica com a ferramenta Access para i0S. O gréfico
de velocidade é mostrado na parte superior da lista de

parametros. Todos os outros graficos sdo acedidos a partir
deste ecrd, conforme é detalhado nas secgBes seguintes.

Editar as definicdes de velocidade

iPod & 10:30 A4

{ Back  Drive Function1 E

Max Forward SpA 100%

Stability

C

o/
Forward y

Max For-

° ward 100% I — ‘

Speed

O grafico Speed (Velocidade) permite-lhe ajustar:

¢ Velocidade maxima da marcha em frente ®
¢ Velocidade maxima ao virar
¢ Velocidade maxima da marcha-atras ©

1. Toque nos circulos coloridos e arraste-os para dentro
ou para fora para diminuir ou aumentar os valores dos
parametros.

i O valor exato para cada parametro é mostrado na
parte superior do ecra quando ajustar o parametro e
é também apresentado na lista de parametros.

1637470-E
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' D @ D

Se ativar um maddulo de giroscépio, o simbolo no
centro do gréfico muda de uma pessoa numa cadeira
de rodas para um giroscdpio para indicar que o
parametro que esta a ser alterado é especifico de
um giroscopio.

Editar definicdes de acelera¢io/desaceleragio

o A
, -
B
&
// ! \\ o a €
_
1\ i @ S o® D
N ® e
o E
‘®
F

Os parametros de aceleragdo/desaceleracdo estdo apenas
acessiveis através do ecra do grafico Speed (Velocidade). Para
editar uma das definicdes de aceleracdo ou desaceleragao,
prima sem soltar um dos circulos coloridos no ecrd do
grafico Speed (Velocidade).

e Prima sem soltar o circulo Max Forward Speed
(Velocidade maxima da marcha em frente) para passar
ao ecrd Forward acceleration ® / deceleration
(Aceleragdo/desaceleragdo da marcha em frente).

e Prima sem soltar o circulo Max Turn Speed (Velocidade
maxima ao virar) para passar ao ecrd Turn acceleration
© / deceleration © (Aceleracdo/desaceleragdo ao virar).

e Prima sem soltar o circulo Max Reverse Speed
(Velocidade maxima da marcha-atras) para passar
ao ecrd Reverse acceleration ® / deceleration ®
(Aceleragdo/desaceleracdo da marcha-atras).

Para cada parametro de aceleracdo/desaceleracdo, o valor de
aceleragdo pode ser modificado no grafico superior e o valor
de desaceleracdo pode ser modificado no gréfico inferior.

1. Prima os circulos coloridos e arraste-os para diminuir
ou aumentar os valores dos parametros. Todas as
alteragBes dos valores de aceleragdo/desaceleragdo sdo
apresentadas na parte superior do ecra.

8.4 Modificar os parametros de tracao
de forma numérica

Todos os parametros de tragdo podem ser editados de forma
numeérica.
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1. Selecione um parametro para edicdo.

2. Clique no nome do parametro para abrir os detalhes do
parametro. Serdao apresentados os valores predefinido,
minimo e maximo, bem como o resumo dos parametros.

3. Existem formas diferentes de modificar os parametros:

iPod = 11:59 3 -
]

{ Back  Drive Function1 =

Forward
(ﬁ\
i
Max For- Y
> ward 100% | — |
Speed
Low Default High
10% 100% 100%

Sets the maximum forward speed of the ‘/\BD
wheelchair.

a. Aumente e diminua o valor do parametro com os
botdes de mais (+) e menos (-) ®. Clique nestes
botGes para alterar o valor em passos discretos ou
cligue e mantenha os botdes clicados para alterar o
valor de forma mais rapida.

b. Defina o valor do pardmetro clicando nos botdes Low
(Baixo), Default (Predefinicdo) ou High (Alto) ®.

Quando editar o valor de um parametro, a sua cor

de fundo ird mudar para indicar que foi alterada em
relagdo ao seu valor anterior. Uma vez que o valor

seja escrito no controlador (ou no ficheiro), o fundo
é revertido para branco.

[—Jo

Quando se encontra no modo de edi¢gdo em
direto, pode ser dificil ver a altera¢do do fundo do
parametro, ja que a operagdo de edi¢do em direto
é realizada com bastante rapidez.

[—Jo

8.5 Modificar os parametros de
iluminagao

Ao instalar o sistema de iluminagdo, substituir o moédulo de
alimentacdo ou repor a configuragdo predefinida a partir
do mddulo de alimentagdo, pode ser necessario ajustar as
definicdes de iluminagdo. Em algumas configuracdes, as
fungbes de iluminagdo estdo desativadas por predefinicdo e
é necessario ativa-las manualmente.
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iPod = 08:33 P @4
Jd
0

{ PACE 4 Drive REM400 E

Turn Indicators

Enable Turn Indicators (A)

Turn Indicator @
> Auto-Cancel 15s —

Time

Position

Enable Position Lights (C)

Fig. 8-10
1. No ecrd Home (Inicio), clique em Lighting (lluminacdo).
2. Edite os parametros de acordo com a tabela seguinte.
Parametro Descricao Valores
® | Enable Turn Permite ao sistema N3o/Sim
Indicators (Ativar | utilizar indicadores
indicadores de de viragem.
viragem)
Turn Indicator Define a duragdo 0s..30s
Auto-Cancel de tempo que
Time (Tempo um indicador de
de cancelamento | viragem estara
automatico de ativo antes de ser
indicador de automaticamente
viragem) desativado.
© | Enable Position Permite ao sistema | N3o/Sim
Lights (Ativar utilizar luzes de
luzes de presenca.
presenca)

8.6 Modificar o suporte de giroscépio em
perfis de condugao

Por predefinicdo, o suporte de giroscépio esta ativado nos
perfis de condugdo. As instrucGes seguintes mostram como
desativar o suporte de giroscopio para perfis de condugdo ou
como ocultar o simbolo de giroscépio no ecrd, se ndo estiver
instalado um giroscépio na cadeira de rodas.
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1. No ecrd Home (Inicio), abra o perfil de conducdo
pretendido.

2.
iPod & 11:26 3

< Default =

Latched Driving
rTmeout

Performance

Power 100% ED

yro Enabled
Drive Function

Operation

Quadrant Operation
v

4Q Configuration

Forward Quadrant Op-

: Forward
eration

Reverse Quadrant Op-

Fig. 8-11

Defina Gyro Enabled Drive Function (Giroscopio ativado
para o perfil de conduc¢do) como Yes (Sim), para fornecer
controlo de estabilidade avancado para este perfil de
condugdo. Caso contrario, defina como No (N&o) para
desativar o suporte de giroscépio para esta funcgdo.

8.7 Programar botoes alternadores

De momento a programacgdo esta reservada para a
ferramenta para PC.

Utilize a ferramenta para PC em alternativa.

8.8 Modificar os parametros de assento

Angulos de ativa¢io

Os acionadores de sensor de angulos permitem-lhe modificar
os acionadores de angulo predefinidos de fabrica da cadeira
de rodas para acomodar as necessidades especificas do
utilizador.

1637470-E
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iPod & 11:23 b A ()

< Back =

Angle Sensor - Triggers

~ Slowdown

Trigger 130° | — | +
Debounce

e Timer Slow- 2,0s =
down

ockout Trig- 5 3
o 150° (= [+ D
Debounce
° Timer Lock- Zis =
Maximum 5 =-
< Back Angle 170 i D

Debounce

e Timer Max 2,0s =

Back Angle

g

B

Control Input 1 - Port Settings

Fig. 8-12
Parametro Descricdo
Slowdown Trigger Define o angulo de ativacao
(Acionador de do sensor de angulos para
abrandamento) abrandar a velocidade de
condugdo.

Lockout Trigger (Acionador | Define o angulo de ativagao
de bloqueio) do sensor de angulos para
bloquear a tragao.

Maximum Back Angle Define o angulo de ativagdo
(Angulo de costas maximo) | do sensor de dngulos para
parar o movimento adicional

do encosto.

1. No ecrd Home (Inicio), clique em Chair Setup
(Configuragdo da cadeira).

2. Cliqgue em Modules (Mddulos) e selecione o tipo de
mddulo do atuador, por exemplo, ACT400-1.

3. Defina os parametros do encosto de acordo com as
necessidades do utilizador.

Movimento do assento

iPod & 14:19 L]
< Back =
Tilt -
Recline ~‘=“
Elevate “:“
Left Leg \%-

. 9
Right Leg 5

Q
Both Legs ==
Fig. 8-13
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1. No ecrd Home (Inicio), clique em Chair Setup
(Configuracdo da cadeira).

Cligue em Motion (Movimento).

3. Selecione o movimento do assento que pretende alterar.

N

Alterar o nome do movimento
1.

iPod = 12:57 by mm}
!

< Back Tilt =

Identification

Motion Icon Tt YW v

Behaviour

Fig. 8-14
Toque no campo Motion Name (Nome do movimento).
2. Desbloqueie Bulk Mode (Modo em massa) antes de
modificar o nome.
3. Toque em Back (Voltar).

Seating function (Fung¢do de assento)

Esta parametro define a forma como o joystick aciona
um movimento. O joystick pode controlar o movimento
como um comutador ou como um madulo de alimentacdo
proporcional. Existem quatro modos de tipo comutador e
um modo de tipo proporcional.

1. No ecrd Home (Inicio), abra a funcdo de assento
pretendida.
a.

iPod = 09:31 % == 4

{ PACE 4 E

General

E nEut Mode> Four Quadrant v

Forward/Reverse
Left/Right
Four Quadrant

Default
Forward/Reverse

Configuration of the joystick for this seating
function, e.g. proportional.

Seating Function REM400 Tilt
Name

Enable Seating Function  Yes O

1 A\
@ < Read o Write

Fig. 8-15

Input Mode (Modo de entrada): configuragdo da
entrada do utilizador para esta fungdo de assento.

¢ Forward/Reverse (Marcha a
frente/Marcha-atrds): mover o joystick
para a frente ou para trds para controlar o
movimento.
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Left/Right (Para a esquerda/Para a direita):
mover o joystick para a esquerda ou para a
direita para controlar o movimento.

Four Quadrant (Quatro quadrantes): utilizar
todos os quadrantes do joystick para controlar
0s movimentos.

iPod = 09:31 3 @4
!
o |
{ PACE 4 =
Motion Tiit W v
Operating Mode Proportional v

\

Motion Tilt = Vv

'\

Operating Mode Proportional v

[ 9] Al i
@ < Read oo Write

'\

Se Four Quadrant (Quatro quadrantes) estiver
selecionado, todos os parametros do quadrante
podem ser editados individualmente.

iPod = 09:32 3 @4
J
.o
a
{ PACE 4 =
General
Forward Quadrant Parameters
Motion Tit % v
No Motion
" .
Tilt =

Recline <%
Elevate “:Q
Left Leg “':g
Right Leg S
BothLegs ‘5
LNX S
@ =4 Read ! write

Fig. 8-16

Motion (Movimento): se o joystick for utilizado para
controlar um movimento, selecione o movimento na
lista dos movimentos disponiveis.

Se o joystick ndo for utilizado para controlar um
movimento, selecione No Motion (Sem movimento)

c. Operating Mode (Modo de funcionamento):
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Tipo comutador Tipo proporcional

®

®

Comutado

Bloqueado

Proporcional
Alternar

Alternar/bloquear

Escolha um dos modos de tipo de comutador para
operar o movimento a uma velocidade fixa. O
movimento é ativado quando o joystick é defletido
para além do Joystick Switch Threshold (Limiar

de comutagdo do joystick) para os quadrantes
dianteiro ® ou traseiro ©. Consulte a secg¢do 8.10
Joystick Switch Threshold (Limiar de comuta¢do do
joystick), pdgina 78, para obter informagdes sobre
como modificar o Joystick Switch Threshold (Limiar
de comutacdo do joystick).

Escolha o modo de tipo proporcional para operar o
movimento a uma velocidade proporcional a posi¢cdo
do joystick. O movimento é ativado quando o joystick
é defletido para fora da posicdo neutra para os
quadrantes dianteiro ® ou traseiro ©.

Se o joystick ndo for utilizado para controlar este
movimento, entdo defina este parametro para Not
Used (Nao utilizado).
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Funcionamento Finalidade
Comutado Ativa o movimento
na direcio de
expansdo/retracdo

durante o tempo de
deflexdo do joystick para
a frente/para tras e a
sua posi¢do supera o
limiar de comutac¢do do
joystick. O movimento
é desativado quando
atinge o fim do percurso
ou quando a posicao
do joystick é inferior ao
limiar de comutac¢do do
joystick.

Bloqueado Ativa e bloqueia o
movimento na diregdo
da expansdo/retracdo
quando o joystick é
momentaneamente
defletido para a
frente/para tras ao
longo do limiar de
comutacdo do joystick.
O movimento é
desativado quando
atinge o fim do percurso
ou quando a posigao
do joystick é defletida
ao longo do limiar de
comutacdo do joystick.

Alternar Ativa o movimento
numa direcdo (expansdo
ou retragdo) durante

o periodo no qual a
posicdo do joystick

é superior ao limiar

de comutagdo do
joystick. O movimento
é desativado quando
atinge o fim do percurso
ou quando a posigao
do joystick é inferior ao
limiar de comutag¢do do
joystick. A direcdo do
movimento alterna entre
expansao e retragao para
cada nova ativagao.

Ativa e bloqueia o
movimento numa
direcdo (expansdo ou
retracdo) defletindo
momentaneamente o
joystick ao longo do
limiar de comutac¢do do
joystick. O movimento
é desativado quando

o fim do percurso é
atingido ou quando

a posicdo do joystick

é defletida contra o
limiar de comutag¢do do
joystick.

Alternar/bloqueado
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Funcionamento Finalidade

Defletindo o joystick
para a frente/para tras
ativa o movimento

na direcdo da
expansdo/retragdo
durante o tempo de
deflexao do joystick. O
movimento é desativado
quando atinge o fim do
percurso ou quando o
joystick volta a posicdo
neutra. A velocidade
deste movimento

é controlada pela
quantidade de deflexdo
da posicdo neutra e
escalada adicionalmente
utilizando o parametro
Speed (Velocidade).

Proporcional

Ndo utilizado Inoperacional.

d. Speed (Velocidade): Para as operagdes de tipo
comutador (comutado, bloqueado, alternar,
alternar/bloqueado) este pardmetro aplica-se
a velocidade de movimento quando o joystick
ultrapassa o Joystick Switch Threshold (Limiar de
comutagao do joystick).

Para a operagdo proporcional, este parametro define
a velocidade maxima a qual o movimento sera
tracado quando o joystick é defletido para 100%
do seu percurso. Para todas as outras posi¢oes

de deflexdo do joystick, a velocidade aplicada sera
diminuida em conformidade.

8.9 Moaodificar os parametros do
assistente

Os perfis de assistente permitem a um assistente controlar
perfis de condugdo e fungdes de assento da cadeira de
rodas. Atualmente, estdo disponiveis duas entradas de
utilizador: a Unidade de controlo do assistente (DLX-ACU200)
e o Comando duplo intuitivo (Invacare IDC).

Unidade de controlo do assistente (DLX-ACU200)

Permite programar os perfis de conducdo e as fun¢des de
assento. Os parametros das func¢des sdo idénticos aos dos
comandos principais. Consulte as sec¢des 8.3 Modlificar

os pardmetros de tragdo de forma grdfica, pdgina 73, 8.4
Modificar os pardmetros de tragdo de forma numérica,
pdgina 73 e 8.8 Modlificar os par@metros de assento, pdgina
75.

Comando duplo intuitivo (Invacare IDC)

Permite programar no maximo um perfil de conducdo.

Adicionar nova fungao de assistente

i Esta ferramenta permite-lhe adicionar todos os tipos
de fungdo ao perfil Assistente. Em caso de funcao
invalida, como o Controlo de interruptor, ira obter
uma indicagdo de erro com instrugdes adicionais para
a sua resolugdo.
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Abra Functions (FuncgGes).

2. Selecione o perfil Attendant (Assistente) na lista. De
outro modo, ambas as entradas de utilizador ndo estdo
disponiveis.

3. Adicione a nova fungdo. Consulte a sec¢do 8.1 A¢bes de
perfis e fungdes, pdgina 70.

4. Modifique outros parametros.

8.10 Joystick Switch Threshold (Limiar de
comutacao do joystick)

Define a percentagem de movimento do joystick necessaria
para ativar uma saida quando o joystick estd a ser utilizado
como um dispositivo de entrada comutado.

Quando o joystick é utilizado como um dispositivo de entrada
comutada, este parametro especifica a distancia a que se
deve mover o joystick para que mude de estado (de OFF ® a
ON @) e ative uma saida. O valor Joystick Switch Threshold
(Limiar de comutagdo do joystick) € uma percentagem do
percurso completo do joystick e deve ser definido de acordo
com as necessidades do utilizador. Por exemplo:

Para utilizadores que tém dificuldade em mover o
joystick, defina o Joystick Switch Threshold (Limiar de
comutacdo do joystick) para um valor inferior, como
40% ou menos.

~___—
®

Para utilizadores que ndo tém um controlo preciso do
motor ou estdo sujeitos a tremores nas maos, defina

o Joystick Switch Threshold (Limiar de comutagdo do

joystick) para um valor alto, tal como 80%, para evitar
a comutacgdo involuntaria.

1. No ecrd Home (Inicial), clique em Chair Setup
(Configuracdo da cadeira).
2. Cliqgue em Modules (Mddulos).
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3. Cliqgue em Remote (Comando).

4. iPod = 10:37 3 _n]
¢ Back Remote =

Joystick

Neutral Window 10% ‘ + ‘
Joystick Throw 920% | — | +
Joystick Switch (_ )
Threshold 40% ‘:E‘
Tremor dampening 35% | — | -+

Defina a percentagem pretendida.

Tremor dampening (Atenuagdo do tremor)

Utilize este pardmetro para reduzir o efeito dos tremores
da mao no joystick. Os valores baixos sdao adequados para
utilizadores com tremores de baixa frequéncia (lentos).

Os valores mais altos sdo adequados a utilizadores com
tremores de frequéncia mais alta (rapidos). Se definir o valor
do parametro como 0% nao ocorrerd atenuagao de tremores.

8.11 Ajustar o funcionamento do
quadrante

Este pardmetro define a entrada do utilizador de perfil de
condugdo para funcionar no modo de quadrante 3 (3Q) ou
quadrante 4 (4Q). Normalmente, o modo 4Q é escolhido com
entradas ou controlos baseados em joystick, que fornecem 4
quadrantes, por exemplo, um controlo de sopro e sucgdo.

O modo 3Q é escolhido para entradas de utilizador que
fornecem 3 quadrantes, por exemplo, um controlo de cabeca.

1. No ecrd Home (Inicio), abra o perfil de condugdo
pretendido.

iPod = 10:23 3 -
]

{ PACE4 REMA400 Slow =

Performance

Operation

Quadrant Operation  4Q Operation v
4Q Operation
3Q - Forward Only
3Q - Reverse Only
3Q - Manual Toggle
3Q - Automatic Toggle

Default
4Q Operation

Sets 3-quadrant operation for this Drive Function.

[ ] Al
@ - Read < Write

As opc¢les sdo as seguintes:

e 4Q Operation (Funcionamento no modo 4Q)

¢ 3Q - Forward Only (3Q - Apenas marcha a frente)

e 3Q - Reverse Only (3Q - Apenas marcha-atras)

¢ 3Q - Manual Toggle (3Q - Alternancia manual)

¢ 3Q - Automatic Toggle (3Q - Alternancia automatica)

4Q Operation (Funcionamento no modo 4Q)

Quando o modo 4Q Operation (Funcionamento no
modo 4Q) é selecionado, a cada quadrante é atribuida
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uma direcdo Unica entre marcha a frente, marcha-atras,
esquerda e direita. Este é o modo predefinido. Para
alterar estas dire¢des predefinidas, os quadrantes podem
ser reatribuidos com uma dire¢do diferente definindo os
seguintes parametros:

¢ Funcionamento do quadrante dianteiro
¢ Funcionamento do quadrante traseiro
¢ Funcionamento do quadrante esquerdo
¢ Funcionamento do quadrante direito

Ndo é necessario que sejam atribuidas dire¢Ges Unicas a
todos os quadrantes. Se necessario, um ou mais quadrantes
podem partilhar a mesma direcao. Por exemplo, as opgoes
Forward Quadrant Operation (Funcionamento do quadrante
dianteiro) e Reverse Quadrant Operation (Funcionamento
do quadrante traseiro) podem ser ambas definidas como
Forward (Marcha a frente). Para obter mais informacgGes
sobre como ajustar a dire¢do de condugdo, consulte a sec¢do
8.11.1 Ajustar direcbes de tragcdo, pdgina 80.

3Q - Forward Only (3Q - Apenas marcha a frente)

Quando 3Q - Forward Only (3Q - Apenas marcha a frente)
é selecionado, as entradas do utilizador podem conduzir a
cadeira de rodas para a frente, para a esquerda e para a
direita.

Se necessario, é possivel reatribuir uma direcdo diferente a
cada quadrante. Note que o parametro Reverse Quadrant
Operation (Funcionamento do quadrante traseiro) ndo é
aplicavel ao modo 3Q - Forward Only (3Q - Apenas marcha
a frente).

3Q - Reverse Only (3Q - Apenas marcha-atras)

Quando 3Q - Reverse Only (3Q - Apenas marcha-atras) é
selecionado, as entradas do utilizador podem conduzir a
cadeira de rodas para tras, para a esquerda e para a direita.

Se necessario, é possivel reatribuir uma direcdo diferente a
cada quadrante. Note que o pardmetro Reverse Quadrant
Operation (Funcionamento do quadrante traseiro) nao

é aplicavel ao modo 3Q - Reverse Only (3Q - Apenas
marcha-atras).

3Q - Manual Toggle (3Q - Alternancia manual)

Quando 3Q - Manual Toggle (3Q - Alternancia manual) é
selecionado, as entradas do utilizador podem conduzir a
cadeira de rodas para a frente, para tras, para a esquerda e
para a direita. As dire¢des de marcha a frente e marcha-atras
sdo controladas pela alternancia de um interruptor externo
por parte do utilizador.

Se necessario, é possivel reatribuir uma direcdo diferente a
cada quadrante. Note que o parametro Reverse Quadrant
Operation (Funcionamento do quadrante traseiro) ndo é
aplicavel ao modo 3Q - Manual Toggle (3Q - Alternancia
manual).

3Q - Automatic Toggle (3Q - Alternancia
automatica)

Quando 3Q - Automatic Toggle (3Q - Alternancia automatica)
é selecionado, as entradas do utilizador podem conduzir a
cadeira de rodas para a frente, para tras, para a esquerda e
para a direita. As dire¢es de marcha a frente e marcha-atras
sao controladas para alternancia do quadrante dianteiro por
parte do utilizador.

79



Invacare® LiNX

Se necessario, é possivel reatribuir cada entrada de
quadrante a uma direcdo diferente. Note que o parametro
Reverse Quadrant Operation (Funcionamento do quadrante
traseiro) ndo é aplicavel ao modo 3Q - Automatic Toggle
(3Q - Alternancia automatica).

8.11.1 Ajustar dire¢Oes de tragao

iPod = 10:35 =)
Back D1 =
<

Latched Driving
Ldt ) T

Performance

Operation

Funcionamento do quadrante dianteiro

Este parametro define a direcdo na qual a cadeira de rodas se
move quando o quadrante dianteiro da entrada do utilizador
estiver selecionado. As opg¢Oes disponiveis sdo as seguintes:

¢ Forward (Marcha a frente)
¢ Reverse (Marcha atras)

e Left (Para a esquerda)

e Right (Para a direita)

¢ Ignored (lgnorado)

Se for selecionado Ignored (Ignorado), a cadeira de rodas
ndo se move em qualquer direcdo quando o quadrante
dianteiro da entrada estiver selecionado.

Funcionamento do quadrante traseiro

Este pardmetro define a direcdo na qual a cadeira de rodas se
move quando o quadrante traseiro da entrada do utilizador
estiver selecionado. As opg¢des disponiveis sdo as seguintes:

e Forward (Marcha a frente)
¢ Reverse (Marcha atras)

e Left (Para a esquerda)

¢ Right (Para a direita)

e Ignored (lgnorado)

Se for selecionado Ignored (Ignorado), a cadeira de rodas
ndo se move em qualquer dire¢cdo quando o quadrante
traseiro da entrada estiver selecionado.

Este parametro ndo esta disponivel quando o funcionamento
do quadrante esta definido para qualquer dos modos 3Q.
Funcionamento do quadrante esquerdo

Este parametro define a dire¢do na qual a cadeira de rodas se
move quando o quadrante esquerdo da entrada do utilizador
estiver selecionado. As opg¢des disponiveis sdo as seguintes:
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e Forward (Marcha a frente)
e Reverse (Marcha atras)

e Left (Para a esquerda)

e Right (Para a direita)

e lIgnored (Ignorado)

Se for selecionado Ignored (lgnorado), a cadeira de rodas
ndao se move em qualquer dire¢do quando o quadrante
esquerdo da entrada estiver selecionado.

Funcionamento do quadrante direito

Este parametro define a direcdo na qual a cadeira de rodas
se move quando o quadrante direito da entrada do utilizador
estiver selecionado. As opg¢des disponiveis sdo as seguintes:

e Forward (Marcha a frente)
¢ Reverse (Marcha atras)

e Left (Para a esquerda)

e Right (Para a direita)

* Ignored (Ignorado)

Se for selecionado Ignored (lgnorado), a cadeira de rodas
ndo se move em qualquer direcdo quando o quadrante
direito da entrada estiver selecionado.

8.12 Ativar a navegacao indireta

Para a ferramenta para iOS, esta apenas disponivel Menu
Scan (Analise de menus) com Navigation Timeout (Limite de
tempo de navegac¢do) neste momento.

i Os passos 1 e 2 tém de ser executados em cada
perfil e fungdo pretendidos.

1. No ecra Home (Inicio), abra o perfil pretendido.

2. iPod = 08:33 3 W4
!
.
<{ PACE 4 Drive REM400 =
General
Profile Name Drive REM400

ves @

Profile User Input ~ REM 4xx series Vv

Yes O
Yes 0

Enable Profile

Enable Function Wrap

Enable Menu Scan

© &4 Read 4 write
Defina Enable Menu Scan (Ativar andlise de menus)
como Yes (Sim).
3. No ecrd Home (Inicio), abra a fun¢do pretendida.
4. Defina Navigation Timeout (Limite de tempo de
navegac¢do) como Yes (Sim).
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5. No ecrd Home (Inicio), abra User Preferences © | Number of Menu Scan Cycles before Idle (Nimero
(Preferéncias de utilizador). de ciclos de andlise de menus antes de ficar inativo):
6. Pod = °8=,35 BLEH numero de vezes que o menu é iterado antes de
o ficar inativo, assumindo que ndo ha uma selegdo do
< PACE 4 User Preferences = utilizador. Para apenas Menu Scan (Analise de menus).
e R e © | Scan Selection (Selegdo de anadlises): configura os
quadrantes da entrada principal que podem ser
Number of Menu utilizados para efetuar sele¢Ges. Apenas para a
sran Cycles before 3 [(=1+] Anilise de menus.
Scan Selection Disabled v ® | Navigation type (Tipo de navegacdo): seleciona o tipo

= de navegacio.
Navigation type Menu Scan v

® | Navigation Entry (Entrada de navegacdo): define o

Menu Scan
ponto de entrada no menu.
Menu Select
Default @ | Navigation preference (Preferéncia de navegagdo):
Menu Select seleciona se a navegacdao que utiliza a interface

, tatil tem preferéncia sobre a navegagcdo que utiliza
Selects the type of navigation (menu scan or menu - .
select). entradas do utilizador. Se for necessaria uma entrada

do utilizador, o ecra real¢a a selecdo atual.

Defina Navigation type (Tipo de navega¢do) como Menu .
Scan (Andlise de menus). 8.13 Instalar/Configurar entradas

alternativas

Outros parametros _ . _ _
Existem tipos diferentes de entradas alternativas, que

estabelecem uma interface com o sistema de formas
0 diferentes. Ligue os componentes as entradas especificas;
{ Back  User Preferences = consulte a tabela abaixo.

iPod 08:06

User Function Navigation COmponente Entrada
Timeout for navigation entry ®  5s Kit de tubo de sopro e Moédulo de entrada IN5xx
sucgao
Menu Scan Rat¢ ® 4,0s
" Ment Sean ¢ \ Controlo de cabega com Modulo de entrada IN5xx
Number o lall >can CycCl . ~
fore Idle ®) : SOpro e sucgao
n Selection ® Disabl Joystick compacto pediatrico | Mddulo de entrada IN5xx
Navigation type ® Menu Select Controlo de cabeca TPI
Navigation Entry ® Active User Function Contro|o mentoniano TPI
Navigation preference @  User Input Joystick compacto com um | TPI
botao
Control Input/Output Settings
Controlo com quatro TPI

Activation Time 0,7s

sensores de proximidade

Interruptor de paragem do
comando

® | Timeout for navigation entry (Limite de tempo para Méddulo de alimentagdo

entrada de navegacdo): define o tempo de inatividade
necessario antes de o sistema entrar no modo de

navegacdo. Apenas para o modo de navegagcdo com i
Navigation Timeout (Limite de tempo de navegagdo).

Para instalar um interruptor de paragem do comando,
basta ligar o Mddulo de alimentagdo utilizando o
cabo de interface e o conector de 4 vias com o cabo
de barramento. Consulte o diagrama de cablagem na
sec¢do 3.8 Diagramas de cablagem, pdgina 17. Ndo
€ necessario programar.

Menu Scan Rate (Frequéncia da andlise de menus):
define a frequéncia com a qual a analise de menus é
iterada através do menu. Apenas para Menu Scan
(Andlise de menus).
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Programar

1.

82

Adicione um novo perfil ou a fungdo de utilizador ao
perfil existente. Para obter mais informacdes sobre a

adicdo de perfis e fungdes, consulte a secgdo 8.1 A¢ées

de perfis e fungbes, pdgina 70.

iPod = 11:21 3 =)

Cancel New Function
-"Ii "III lliirll- From tempiate

Please select function type
&% Drive
‘> Seating

@ Mouse Mover

Please select User Input
Follow Profile
REM 4xx

CR 4xx

am>

AN

Defina User Input (Entrada de utilizador) como TPI ou

IN 5xx, consoante a entrada do componente.

i O procedimento é idéntico para as fun¢des de
tracdo, assento e conectividade.

No ecrd Home (Inicio), abra Chair Setup (Configuragdo

da cadeira) —> Modules (Mddulos) —> IN 5xx ou TPI,
consoante a entrada do componente.

4. iPod 13:29 3 w0

< Back =

User Input - Configuration

User Input Configu-
ration

Sip and Puff v
Proportional Joystick
Discrete Proportional Joystick
Switches
Switched Head Array
Switched Joystick
Sip and Puff

Default
Proportional Joystick

Selects the operation of the user input for this

[ 9]
@ < Read

Defina User Input Configuration (Configuracdo de
entrada de utilizador) para o componente pretendido.
As opgdes sdo:

I TRV
o Write

e Proportional Joystick (Joystick proporcional): joystick
compacto pedidtrico, controlo mentoniano, joystick
compacto com um botdo

e Discrete Proportional Joystick (Joystick proporcional
discreto): ndo utilizado

e Switches (Interruptores): controlo com quatro
sensores de proximidade, controlo de cabeca com
SOpro e sucgao

e Switched Head Array (Controlo de cabeca
comutado): Controlo de cabeca

e Switched Joystick (Joystick comutado): ndo utilizado

e Sip and Puff (Sopro e sucgdo): sopro e suc¢do

5. Consoante o componente, modifique parametros
adicionais. Para entradas comutadas, como sopro e
succgdo, é possivel encontrar os parametros em User
Preferences (Preferéncias de utilizador). Consulte
a secgdo 5.2.1 Descrigdo geral das preferéncias de
utilizador, pdgina 51.

i Para obter mais informagdes sobre como instalar um
modulo de sopro e sucgdo, consulte 8.15 InstalagéGo
do mddulo de sopro e sucgdo, pdgina 84.

8.14 Instalar/Configurar saidas
alternativas

Forward

QOuter band: long press

sy

Inner band: short/
momentary press

Reverse

Fig. 8-17 Quadrantes e bandas de ativagdo

O cartdo de funcgdo de utilitario permite que o utilizador
controle as fungdes de iluminagdo ou as saidas externas
utilizando o mddulo de saida DLX-OUT500. Os switches sdo
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apresentados num cartdo de funcdo de utilitario com os
icones localizados em duas bandas de ativagdo circulares,
pressdo curta/momentanea e pressdo longa, no interior de
quatro quadrantes (consulte a sec¢do 8-17 Quadrantes e
bandas de ativagdo, pdgina 82). O tempo de ativagdo a
distinguir entre pressdo longa e pressao curta pode ser
alterado nas preferéncias do utilizador. Consulte a sec¢do
5.2.1 Descricdo geral das preferéncias de utilizador, pdgina
51.

O quadrante e a posicdo dos icones nas bandas mostram
ao utilizador como selecionar e operar os switches com as
suas entradas de utilizador.

A instrucdo seguinte mostra como programar a primeira
saida de controlo do DLX-OUT500 utilizando uma pressao
curta/momentédnea para a frente como um exemplo.

1. Abra Functions (Funcses).

2. Adicione uma nova fungdo de utilitario ou abra a fungdo
de utilitario existente. Consulte a sec¢do 8.1 A¢des de
perfis e fungdes, pdgina 70.

3.
iPod = 08:33 3 @4
40N
® ]
{ PACE 4 Utility =l
General
Allow Multiple Quad- Yes 6
Forward Momentary/Short Press
Output None v
Activation Mode None v
Display Icon None wv
Forward Long Press
Output None v
Activation Mode None W
Fig. 8-18
Desloque-se para a sec¢do do comando de entrada
pretendida, como Forward Momentary/Short Press
(Pressdo momentanea/curta para a frente).
4,
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iPod = 08:33 3 =4
I =
=L
{ PACE 4 Utility E

Forward Momentary/Short Press

Output None v
None
Position Lights
Left Indicator
Right Indicator
Hazard Lights
REM400 Horn
REM500 Horn
OUT500-1 Output 1
OUT500-1 Output 2

[ 3] e 1] :
@ < Read e Write
Fig. 8-19

Atribua a saida OUT500-1 Output 1 (Saida 1 OUT500-1)
ao parametro Output (Saida).

iPod = 08:33 @4
i =
s 1O
{ PACE 4 Utility =

Forward Momentary/Short Press

Activation Mode None v
None
Momentary
Latch ON
Latch OFF
Toggle

Default
None

Sets the activation mode for Forward Quadrant
inner.

Display Icon None v

[ 3] s TV
@ < Read o Write
Fig. 8-20

Defina o parametro Activation Mode (Modo de ativagdo)
para o valor pretendido.
Os seguintes modos estdo disponiveis na lista:

None -
(Nenhum)

Momentary Ative uma saida desde que o switch
(Momentaneo)| esteja selecionado. Ao escolher este
modo ndo é possivel configurar a
segunda banda para esta diregdo.
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Latch ON Ative uma saida e permaneca ativado
(Blogueio quando o switch é desselecionado.
ativado)
Latch OFF Desative uma saida e permaneca
(Blogueio desativado quando o switch é
desativado) desselecionado.
Toggle Altere o estado de saida da corrente e
(Alternar) permaneca neste novo estado quando
o switch é desselecionado.
6.
iPod = 08:33 3 @4
] ™
- |
{ PACE 4 Utility =
Forward Momentary/Short Press
Display Icon None wv
None
Position Lights  Z®
Left Turn Signal 4=
Right Turn Signal =
Hazard Lights A
Horn ==
Forward Arrow 1
| 1} e ] .
@ < REET o Write
Fig. 8-21
Defina o pardmetro Display Icon (icone de visualizagdo)
para o valor pretendido. Selecione um icone de
visualizacdo a partir da lista dos icones disponiveis.
7. Modifique os parametros para outros comandos.
8. Desloque-se para a secgdo General (Geral).
9.
iPod = 08:33 3=
| (I
. L
< PACE 4 Utility =
General

Utility Function
Name

Enable Utility Function  Yes (>

Function User Input

Utility

v
Profile User Input

Navigation Timeout En-
abled R ()

Allow Multiple Quad-

Forward Momentary/Short Press

Output None wv
| 9] e 1} .
@ < Read s Write

84

Defina o parametro Allow Multiple Quadrants (Permitir
varios quadrantes) como On (Ativado) para permitir a
comutagdo simultanea de duas saidas.

Fig. 8-22

8.15 Instalagao do mddulo de sopro e
suc¢ao
O médulo de entrada inclui um mdédulo de sopro e sucgdo.

Um modulo de sopro e suc¢do fornece ao utilizador a
capacidade de ativar quatro entradas digitais com a sua
respiracdo através de um tubo, consoante o nivel da pressdo
(forte ou ligeira) e uma dire¢do (sopro ou suc¢do). Estas
entradas podem ser utilizadas para controlar agGes de
condugdo ou assento.

1. Adicione a fungdo de utilizador ao médulo de sopro e
sucgdo. Para obter mais informagGes sobre a adigdo de
perfis e fungdes, consulte a sec¢do 8.1 A¢bes de perfis e
funcgdes, pdgina 70.

2. iPod = 1:21 3 w0
Cancel New Function
¥ % UIMVE
f .
= Seating

@ Mouse Mover
N Utility

06\ Switch Control

Please select User Input
Follow Profile
REM 4xx
CR 4xx
TPI

IN 5xx

Defina User Input (Entrada de utilizador) como IN 5xx.

i O procedimento é idéntico para as fungbes de
tracdo, assento e conectividade.

3. Abra Chair Setup (Configuragdo da cadeira) —> Modules
(Mddulos) —> IN 5xx.

4. iPod 13:29 3 =

< Back =

User Input - Configuration

User Input Configu-
ration

Sip and Puff v
Proportional Joystick
Discrete Proportional Joystick
Switches
Switched Head Array
Switched Joystick
Sip and Puff

Default
Proportional Joystick

Selects the operation of the user input for this
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Defina User Input Configuration (Configuracdo de
entrada de utilizador) como Sip and Puff (Sopro e
sucgdo).

5. Calibre o médulo de sopro e sucgdo; consulte a sec¢do
8.15.1 Calibragdo de sopro e sucgdo, pdgina 85.

6. Abra User Preferences (Preferéncias de utilizador) para
ajustar o comportamento de viragem para as entradas
comutadas. Para obter mais informagdes, consulte
a secgdo 5.2.1 Descrigdo geral das preferéncias de
utilizador, pdgina 51.

8.15.1 Calibragdo de sopro e sucgao

i As principais operagbes de entrada de dados,
tal como conduzir, sdo desativadas ao utilizar a
ferramenta de calibracdo. Isto é por motivos de
seguranga para impedir o funcionamento involuntario
durante a calibragdo.

Existem trés zonas de pressdo para cada dire¢do de pressdo
(sopro e sucgdo):

e 7Zona neutra,
e 7Zona suave e
e Zona forte.

A resposta do modulo de sopro e suc¢do a uma entrada de
sopro ou sucgdo, depende da zona na qual a pressdo incide:
forte ou suave. As pressdes da zona neutra sdo ignoradas.

Uma vez que todos os utilizadores tém capacidades
diferentes, o médulo de sopro e sucgdo pode ser calibrado
para alterar o tamanho e a posi¢do destas zonas. As zonas
devem ser definidas para que um utilizador possa controlar
a cadeira de rodas de forma confortavel e consistente. Uma
ferramenta de sopro e sucgdo é utilizada para determinar os
limiares de pressdao que definem as zonas. Esses limiares sdo:

e Limite minimo para suc¢do suave,
e Limite minimo para suc¢do forte,

e Limite minimo para sopro suave e
e Limite minimo para sopro forte.

Para calibrar o médulo de sopro e sucgdo, tem de registar
medicGes de pressdo a partir de uma série de amostras de
pressdo realizadas pelo utilizador e ajustar os quatro limiares
de pressdo em conformidade.

1. iPod = 1:34 3 =

< Back =

User Input - Configuration

User Input Configuration

User Input - Sip and Puff Setup

Sip and Puff Ramp Time 200ms
& Go to Sip And Puff Calibratior

Jack Socket Tip - Port Settings
0,0s | + |

Jack Socket Ring - Port Settings

0,0s +

Input Port De-
bounce

Input Port De-
bounce

A partir do ecra Home (Inicio), abra Chair Setup
(Configuracdo da cadeira) —> Modules (Mdédulos) —> IN
5xx.

1637470-E

2.

3.

Modificar a configuragdo da cadeira de rodas com a ferramenta para iOS

Toque em Go to Sip And Puff Calibration (Ir para
calibragdo de sopro e sucgdo).

iPod = 11:19 3 =) iPod = 11:19 3 -

Sip & Puff Calibration  Done
m’ Puff ‘ Test [ Sip

Neutral 0@

Sip & Puff Calibration  Done

5j

®

50
50

Zona neutra para entrada de sopro

® ®

Nivel de pressdo

Controlo de deslize de limiar para ajustar o limite
minimo para sopro suave

Zona suave para entrada de sopro

@ O O

Controlo de deslize de limiar para ajustar o limite
minimo para sopro forte

@

Zona forte para entrada de sopro

©

Zona forte para entrada de sucgdo

@

Controlo de deslize de limiar para ajustar o limite
minimo para sucgdo forte

(| Zona suave para entrada de sucgdo

@ | Controlo de deslize de limiar para ajustar o limite
minimo para sucg¢do suave

®| Zona neutra para entrada de sucgdo

Se o separador Sip (Sopro) for aberto, o utilizador
executa sopro forte e sopro suave, sem nenhuma ordem
especifica.

Se o separador Puff (Suc¢do) for aberto, o utilizador
executa sucgOes fortes e sucgGes suaves, sem nenhuma
ordem especifica.

Para cada sopro e sucgdo, é registado um nivel de
pressdo ® na ferramenta de calibragdo. Com base nos
niveis registados, pode determinar o melhor nivel para
definir cada limiar de pressao.

Arraste os controlos de deslize de limiar correspondentes.

e Para sopro suave, arraste o controlo de deslize ©
para a posicdo mesmo por cima do sopro suave
do utilizador. Qualquer pressdo posterior acima do
controlo de deslize de limiar © estd em zona neutra
® e serd ignorada. A pressdo abaixo do controlo
de deslize de limiar © e o controlo de deslize ®
estdo na zona suave ©, sendo considerados como
sopro suave.

e Para sopro forte, arraste o controlo de deslize ®
para a posicdo mesmo por cima do sopro forte do
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utilizador. A pressdao acima do controlo de deslize
de limiar ® ndo é considerada um sopro forte.
A pressdo abaixo do controlo de deslize de limiar
® esta na zona forte ®, sendo considerada como
sopro forte.

e Para sucgdo suave, arraste o controlo de deslize ®
para a posicdo mesmo por baixo da sucg¢do suave
do utilizador. Qualquer pressdo posterior abaixo do
controlo de deslize de limiar D estd em zona neutra
® e sera ignorada. A pressdo acima do controlo
de deslize de limiar @ e abaixo do controlo de
deslize de limiar ® estd na zona suave (D, sendo
considerada uma sucg¢do suave.

e Para uma sucgdo forte, arraste o controlo de deslize
® para a posi¢gdo mesmo por baixo da sucgdo forte
do utilizador. A pressdo abaixo do controlo de
deslize de limiar ® ndo é considerada uma sucgdo
forte. A pressdo acima do controlo de deslize de
limiar ® estd na zona forte @, sendo considerada
succdo forte.

Tempo de aceleragdao de sopro e sucgao

O Sip and Puff Ramp Time (Tempo de aceleragdo de
sopro e sucgdo) define a quantidade de tempo que uma
entrada de pressdo deve permanecer na zona suave
antes de ser registada como um sopro ou sucgao suave.
Consequentemente, também fornece:

e Tempo para um utilizador passar da zona neutra a zona
forte e

e um filtro para qualquer ruido (pressdes ndo intencionais)
nos limites da zona.

@1

@

O tempo de aceleragdo © comega no ponto em que a
entrada de pressdo ©, ® ou (® passa a zona suave ® — a
partir da zona neutra (D, quando a pressdo esta a aumentar
ou a partir da zona forte @, quando a pressdo diminui. Uma
entrada de pressdo ©® que atinge a zona forte antes de o
tempo de aceleragdo expirar, é registada como um sopro ou
sucgdo forte. Uma entrada de pressdo ® dentro da zona
suave no fim do tempo de aceleragdo é registada como
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um sopro ou succdo forte. As entradas de pressdo ® que
incidem na zona neutra antes do tempo de aceleragdo nao
sdo registadas como uma entrada.

Bt

©
>

Quando definir Sip and Puff Ramp Time (Tempo de
aceleragdo do sopro e suc¢do), deve ter em atengao os outros
utilizadores que ndo podem produzir um sopro ou uma
succdo forte durante o tempo de aceleragdo. Se o tempo de
aceleragdo definido for demasiado baixo, o utilizador podera
ndo atingir a zona forte @ a tempo, sendo registado um
SOpro ou uma sucgao suave, em vez do SOpro ou sucg¢ao
forte pretendida. Para utilizadores que necessitam de mais
tempo para atingir a zona forte, é necessario o tempo de
aceleragdo © ser prolongado, para que a entrada de pressdo
O seja registada como um sopro ou uma sucgdo forte.

1. A partir do ecrd Home (Inicio), abra Chair Setup
(Configuracdo da cadeira) = Modules (Mddulos) —> IN
5xx.

2. iPod = 1:34 3 -

< Back =

User Input - Configuration

User Input Configuration

User Input - Sip and Puff Setup
Sip and Puff Rm

Go to Sip And Puff Calibration

Jack Socket Tip - Port Settings
Input Port De-
0,0s
bounce ! * ‘

Jack Socket Ring - Port Settings

Input Port De-

bounce 0,0s ‘:IE]

Ajuste Sip and Puff Ramp Time (Tempo de aceleracdo
de sopro e sucgdo).

1637470-E



9 Util'éar a ferramenta LiNX Access
para P

9.1 Instalar o software

Faca duplo clique na ferramenta de instalagdo do software
LINX Access para PC e siga as instrugdes apresentadas no
ecra.

Passo 1

Selecione o idioma a utilizar durante a instalagdo.

1.
Select Setup Language &J

w ¢ Select the language to use during the
# N\ installation:

English - y

ok ][ concel |

Selecione a sua opgdo de idioma a partir da caixa
pendente.
2. Cligue em OK para continuar.

Passo 2

Antes de prosseguir, certifique-se de & e compreende
na integra as Condi¢Bes de utilizagdo e as Adverténcias
apresentadas na caixa de didlogo.
1.

3¢ Setup - LINX Access PC

Conditions of Use
Please read the following important information before continuing.

Please read the following Conditions of Use. You must accept these Conditions before
continuing with the installation.

ICONDITIONS OF USE AND WARNINGS

ml

[INTENDED USE

LLINX Access PC is a configuration tool intended to provide access to settings of
the control system, enabling customisation of parameters and performance to
isuit the needs and preferences of individual users.

\WARNINGS

Read the LINX Access User Manual as well as Installation Manual(s) of the System ~

@ I accept
I do not accept

[ Next> ] [ Concel |

Selecione a opgdo | accept (Aceito).
2. Clique em Next (Seguinte).
Passo 3

Para sua comodidade, a aplicagdo pode ser guardada numa
pasta alternativa, em vez de ser guardada na pasta sugerida.

Se a pasta sugerida for adequada, clique em Next (Seguinte)
para continuar com a configuragao.

Se pretender alterar a pasta:

1637470-E
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1. 3¢ Setup - LiNX Access PC Lol S
Select Destination Location H
Where should LiNX Access PC be installed? (@

’ Setup will install LINX Access PC into the following folder.

To continue, dick Next. If you would like to select a different folder, dick Browse.

:\Program Files (x86)\Dynamic Controls\LiNX Access PC V3] Browse...

At least 72.0 MB of free disk space is required.

[ <Back |[Cnext> ] [ concel |

Cligue no botdo Browse (Navegar) e selecione uma
pasta diferente.

2. Cligue em Next (Seguinte) para continuar.

Passo 4

O atalho da aplicagdo também pode ser guardado numa
pasta alternativa, em vez de ser guardado na pasta sugerida.

Se a pasta sugerida for adequada, clique em Next (Seguinte)
para continuar com a configuragdo.

Se pretender alterar a pasta:

1 . 3¢ Setup - LiNX Access PC

Select Start Menu Folder
Where should Setup place the program's shortcuts?

= i Setup will create the program's shortcuts in the following Start Menu folder.

To continue, dick Next. If you would like to select a different folder, dick Browse.

Browse....

<Back |[CNext> ] [ canel |

Cligue no botdo Browse (Navegar) e selecione uma
pasta diferente.
2. Cliqgue em Next (Seguinte) para continuar.

Passo 5

Por predefinicdo, serd adicionado um icone de ambiente de
trabalho para a ferramenta LiNX Access para PC e os ficheiros
de programa (*.Ici) da cadeira de rodas serdo associados a
ferramenta LiNX Access para PC.

1. 3< Setup - LINX Access PC (=] o s
Select Additional Tasks ~
Which additional tasks should be performed? (z\.

Select the additional tasks you would like Setup to perform while installing LINX Access
PC, then dick Next.

Additional icons:
V| Create a desktop icon for LiNX Access PC
Other tasks:
V| Assodate wheelchair program files (.Id") with LINX Access PC

[ <Bak |[_nstal ] [ cancel

Marque/Desmarque conforme for adequado.
2. Clique em Install (Instalar).

87



Invacare® LiNX

Passo 6

(ESREERE

2< Setup - LINX Access PC

Completing the LiINX Access PC
Setup Wizard

Setup has finished installing LINX Access PC on your computer.
The application may be launched by selecting the installed
icons.

Click Finish to exit Setup.

V| Launch LiNX Access PC

Finish

Clique em Finish (Concluir) para concluir a instalagdo.

9.1.1 Utilizar Bluetooth num computador

Precisa de uma ligagdo Bluetooth para as comunicagdes entre
a ferramenta LiNX Access para PC e um sistema LiNX. Pode
utilizar o adaptador Bluetooth integrado do computador
(normalmente existente em portateis) ou um adaptador USB
Bluetooth externo.

Utilizar o adaptador Bluetooth integrado

Ligue o adaptador Bluetooth integrado (consulte o manual
do computador para obter ajuda).

Utilizar o adaptador USB Bluetooth

Ligue o adaptador USB Bluetooth externo a uma porta USB
sobressalente. O sistema operativo Windows deteta e instala
os controladores adequados para o adaptador. N&o instale
quaisquer controladores que tenham sido fornecidos com

o adaptador.

9.2 Descrigao geral do esquema

o

]l O esquema pode mudar quer haja ou ndo ligagdo.

Ecra Home (Inicio)

>

B S D)
{ B —{3 taknistes775 1 + )

@) *drad  Hwie TOXSP2ULM &, Resetto Default & Manage ¥ °-']~ D

- | iacHisiesTTs .
(|~ = ¢ BO1X-03 El
- e n® V50

& Home
Since --- SYSTEMNAME
& Functions 0 0 C12H10AFRO1X-03
hours driving hours driving / day
O User Preferences PROGRAM NAME

Since 19.09.2016 08:16 TDX SP2 ULM

£ Chairlog

CONFIGURATION SUMMARY

0.0
pos fotal battery cycles hours charging / day

Chair Setup 8 Drive Functions

12 Seating Functions
£0 Lighting

1 Mouse Mover Functions -
2 Utility Functions F‘

8 Actustor Mations

Events Gyro supported
System Clock Set Today Lighting supported
System Available Today ,

0 = System Summary
Battery Too High This month J

©n
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Barra de menus

@ ®

Separador Connection (Ligagdo)
Separadores File (Ficheiro)

Barra de ferramentas

Cabecalho do conteldo principal
Conteudo principal

Caixa Filter parameters (Filtrar parametros)

Barra lateral de navegacgdo principal

© @ 0 o ® 0 0

Contexto do separador

Barra lateral de navegac¢ao secundaria

Fle Connechon View Help

& LAK-H16166775 +

© %dRead  “H Write TOXSP2ULM &, Resetto Default & Manage Y S

LAK-H16166775
@  C12H10A9BO1X-03
00 FlesvieNavigaton @ v50

tDe

{mi Home Power Module
POWER MODULE - MOTORS
@& Functions REM 23 Veer Compensation 0%
O User Preferences Right Invert off [x
REM 4xx
Left Invert off [x
S| Chair Log v
REM 5xx Swap on [~
& Chair Setup
CR 4xx POWER MODULE - LOAD COMPENSATION
Riocles Motor Resistance 68 mQ
ACU 2xx
Actuator Motions Load Compensation Percentage 70 %

ightin CONTROL INPUTS/OUTPUTS

I

PN PN
A) B

\

A barra de navegac¢do secundaria ® sé é apresentada para
determinadas sele¢Bes de barra de navegac¢do principal ®
e fornece um meio de aprofundar as funcionalidades, as
fungBes e os parametros.

Abrir

3¢ LiNKAccessPC (= ®

File Connection View Help

A Open a Connection IR Opena file ‘
-,
Ca i |
Q X Q X
PAST CONNECTIONS C/ProgramData/Dynamic Co...ess PC V3/LiNX Indoor.lci
\ir g e et

LAK-C14134853 S
4134853, L MT+ C/ProgramData/Dynamic C...s PC V3/LiNX Outdoor.ci

DISCOVERED CONNECTIONS

C/ProgramData/Dynamic C.../LiNX Default System.Ici
CLOEM P

DS DO_RC1 OEM
DS LEMR1 OEM
Ed 112147579
REM-121155588
REM-K15145900

REM-K15145908

A B

@®  Abrir uma ligagdo
Abrir um ficheiro
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Informagdes do sistema

A SYSTEM NAME
0 Demonstration D

PROGRAM NAME

Default System

CONFIGURATION SUMMARY
6 Drive Functions

2 Seating Functions

EVENTS

2 Mouse Mover Functions

B 2 Utility Functions

System Clock Set
Primary Input Out-Of-Neutral
System Available

Joystick Error

This month 2 Actuator Motions E

This month Gyro supported

This month Lighting supported

This month

F E
c =) ©
@ | Informagbes de | Apresenta as estatisticas de tempo
conducdo/bateria| de condugdo e utilizagdo da bateria.
Eventos Apresenta uma descrigdo geral dos
eventos.
© | Informagbes do | Apresenta carimbos de data/hora
ficheiro de quando a configuracdo foi criada
e modificada pela ultima vez.
©| Nome do Apresenta o nome do sistema e do
sistema e do programa.
programa
® | Resumo da Descrigdo geral dos modulos, das
configuragdo funcionalidades e das fungGes para
o sistema ligado.
® | Resumo do Clique para ver as informacGes de
sistema versdo sobre os mddulos no sistema
ligado.
@ | InformagGes do | Apresenta detalhes da aplicacdo e
LiINX Access da LiNX Access Key.

9.3 Conceitos

A ferramenta LiNX Access para PC fornece muitas ferramentas

e funcionalidades para simplificar a configuragao e a
programacdo dos modulos e sistemas LiNX.

Dois conceitos importantes sao:

Modos de contexto

Modos de edicao

1637470-E
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Modos de contexto

3¢ UNKaceesc o | @ i

File Connection View Help

3 Open a Connection B Openafile
-
Gy g
Q v Q »

PAST CONNECTIONS

C/ProgramData/Dynamic Co...ess PC V3/LINX Indoorci

N, | Frcay 22 Ape pm

LAK-C14134853 W
oy ecint: C/ProgramData/Dynamic C...s PC V3/LiNX Outdoorci

DISCOVERED CONNECTIONS

C/ProgramData/Dynamic C.../LiNX Default System.Ici
CLOEM day, 22 Apri 2016 121205 p.m

DS DO_RC1 OEM
DS LEMR1 OEM
Ed 112147579
REM-121155588
REM-K15145900

REM-K15145908

Os modos de contexto permitem-lhe trabalhar
simultaneamente com ficheiros de configuragdo tanto online
(ou seja, com um sistema ligado) como offline (ou seja, com
ficheiros armazenados no computador). Existem dois modos
de contexto:

e Connection context (Contexto de ligagdo) ®. A
ferramenta para PC interage com um sistema ligado.
A partir do separador Open a connection (Abrir uma
ligacdo), pode ligar a uma cadeira de rodas através de
uma LiNX Access Key.

¢ File context (Contexto de ficheiro) ®. A ferramenta para
PC interage com ficheiros armazenados no computador.
A partir do separador Open a file (Abrir um ficheiro),
pode aceder a um ficheiro armazenado no computador.

i O separador de ligagdo encontra-se sempre do lado
esquerdo do ecra da aplicagdo. Sé pode ter um
separador de ligacdo aberto de cada vez

Os separadores de ficheiro encontram-se sempre do lado
direito do ecrd da aplicagdo. A aplicagdo permite varios
separadores de ficheiro abertos em qualquer altura.

Modos de edi¢ao

A ferramenta LiINX Access para PC oferece dois modos
de edicdo de parametros que definem quando é que os
parametros sdo escritos na cadeira de rodas. Esses modos
sdo:
e Live edit (Edicdo em direto) (apenas no contexto de
ligacdo).
e Bulk edit (Edicdo em massa).

Para obter mais informagGes sobre os modos de edigao,
consulte a sec¢do 7.3.5 Modificar um programa, pdgina 63.

9.4 \Verificar e obter a versao mais
recente

A ferramenta LiNX Access para PC procura automaticamente
software e firmware atualizados. Esta operagdo requer
uma ligagdo a Internet e sé é realizada a cada 24 horas.
Se estiverem atualiza¢Ges da aplicacdo disponiveis, é
apresentada uma notificagdo a perguntar se as pretende
transferir. Clique no botdo Yes (Sim) para continuar. Depois
de as atualizagdes da aplicagdo terem sido transferidas, é
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apresentada uma notificacdo a perguntar se as pretende
instalar. Clique no botdo Yes (Sim) para continuar.

Para procurar as atualizagdes manualmente, pode:

e Consultar o site da Dynamic Controls em
www.dynamiccontrols.com ou

¢ No menu principal da ferramenta LiNX Access para PC,
cligue em Help (Ajuda) e, em seguida, em Check for
updates (Procurar atualizagdes).

Para ver qual é a versdo que tem instalada, cligue em Help
(Ajuda) na barra de menus e, em seguida, clique em About
(Acerca de).

i Para procurar atualizagGes é necessaria uma ligacdo
a Internet. Se ndo estiver disponivel uma ligagdo a
Internet, serd apresentada a seguinte mensagem:

Failed to check for updates. The software was
unable to connect to the Internet. Check that your
network settings are correct and try again. (Falha ao
procurar atualizagdes. O software ndo conseguiu ligar
a Internet. Verifique se as definicdes de rede estdo
corretas e tente novamente.)

Se o seu computador utilizar um servidor proxy para
ligar a Internet, necessita de configurar as definigdes
da Internet.

Configurar as definicdes da Internet
1. Clique em Help (Ajuda) e selecione Internet Settings
(Definicoes da Internet).

Internet Settings

Proxy Enabled v
Proxy Address
User Name

Password

Close

Ative as defini¢des de proxy clicando no comutador
Proxy Enabled (Ativado para proxy).

3. Adicione os seguintes detalhes (pode ter de consultar o
seu departamento de Tl para obter estas informag&es):

e Enderego e porta proxy
¢ Nome do utilizador
¢ Palavra-passe

4. Clique no botdo Close (Fechar).

9.5 Acgoes de contexto da ligacao
= [
e @

As tarefas seguintes sdo apenas relevantes para o modo
Connection context (Contexto de ligacdo). Para as tarefas
relacionadas com o modo File context (Contexto de ficheiro),
consulte a seccdo 7.4 A¢bes de contexto de ficheiro, pdgina
66.

20

9.5.1 Ligar/Desligar a ferramenta LiNX Access
para PC

Ligar a uma cadeira de rodas

Ligue o sistema LiNX.

Insira a LINX Access Key no mdédulo do comando.

Abra a aplicagdo da ferramenta LiNX Access para PC.

No separador Open a connection (Abrir uma ligagdo):

a. Selecione a LiNX Access Key na lista sob PAST
CONNECTIONS (LIGACOES ANTERIORES) ou

b. Clique no botdo Find more (Encontrar mais) (lado
esquerdo superior) para forcar a aplicagdo a procurar
mais LiNX Access Keys ou

c. Se a lista for demasiado longa para ler, introduza a
LiNX Access Key na caixa de texto Filter connections
(Filtrar ligagcGes) para localizar a LiINX Access Key na
lista.

el o

Depois de selecionar uma LiNX Access Key, a ferramenta
LiNX Access para PC estabelece ligacdo a cadeira de rodas e
Ié as respetivas configuragdes.

Desligar de uma cadeira de rodas

<
o
Para desligar de uma cadeira de rodas ligada, clique no

icone Disconnect (Desligar) no lado direito da barra de
ferramentas.

9.5.2 Escrever um programa numa cadeira de
rodas

N&o é necessario escrever um programa numa cadeira de
rodas, se estiver no contexto de ligagdo e a trabalhar no
modo de edicdo em direto, porque todas as altera¢des a
parametros serdo escritas imediatamente na cadeira de

rodas.

Se estiver a trabalhar no modo de edi¢do em massa, pode
escrever na cadeira de rodas clicando no botdo Write
(Escrever) na barra de ferramentas.

Depois de clicar em Write (Escrever), a ferramenta LiNX
Access para PC ird executar as seguintes tarefas:

e Escrever o programa na cadeira de rodas.

e Reiniciar a cadeira de rodas.

e Ler o programa a partir da cadeira de rodas.

e Ler informagdes de diagndstico a partir da cadeira de
rodas.

Depois da operagdo de escrita, a ferramenta LiNX Access
para PC reverte para o modo de edigdo em direto.

9.5.3 Ler um programa a partir de uma cadeira
de rodas

O programa de configuracdo é lido automaticamente a partir
do sistema da cadeira de rodas quando estabelece ligacdo ao
mesmo. No entanto, pode ler manualmente o programa de
configuragdo a partir da cadeira de rodas ligada colocando
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a ferramenta LiNX Access para PC no modo de edi¢cdo em
massa ou no modo de contexto de ficheiro.

Para ler uma configuragdao a partir do modo de
edicdo em massa

1. Passe para o modo de edigdo em massa desbloqueando
0 parametro de edicdo em massa.

~| ~1 -
® (s>

Cligue no icone Read (Ler) (da cadeira de rodas) na
barra de ferramentas.

2.

Para ler uma configura¢ao a partir do contexto

de ficheiro

1. Abra o ficheiro clicando no separador New file (Novo
ficheiro) (+) e selecionando o ficheiro existente.

2. Clique no icone Read (Ler) (da cadeira de rodas) na
barra de ferramentas.

9.5.4 Guardar um programa como um ficheiro

1.
Connection  View Help
’cﬂ Open File Crl+0
| |
Import Firmware
Save Ctrl+5
Save As...
Export CSV...
Authorise Computer
Write Bundle File
Quit
Clique no botdo Save to file (Guardar como ficheiro) ou
clique em File (Ficheiro) na barra de menus e selecione
Save (Guardar) ou Save As... (Guardar como...) a partir
do menu.
2. Abre-se a caixa de didlogo Save File As (Guardar ficheiro
como).
3. Selecione a pasta adequada.
4. Introduza o nome na caixa File name (Nome de ficheiro).

5. Clique no botdo Save (Guardar) para terminar. O ficheiro
é guardado com uma extensdo .lci.

Remover um ficheiro da lista de ficheiros.
1. Q X

C:/ProgramData/Dynamic Co...ess PC V3/LiNX Indoor.lci e
Wednesday, 1 S

e

Open file |
Rernove from list 1 A
ol _Semosiomss [ | %

18 Ma
Clique com o botdo direito do rato na caixa de didlogo
Open file (Abrir ficheiro) e selecione Remove from list
(Remover da lista).

C

9.5.5 Armazenar o certificado LAK

Para editar ficheiros offline, é necessario autorizar o
computador armazenando o certificado LiNX Access Key
(LAK).

1637470-E
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O certificado LAK determina a forma de ver e editar
programas offline (ficheiros .Ici), sendo extraido de uma LiNX
Access Key ligada para fornecer um de dois niveis de acesso:

e Distribuidor e
e So6 de leitura.

Para editar os seus ficheiros com um nivel de acesso de
Distribuidor, necessita de armazenar um certificado LAK de
uma LiNX Access Key.

Se ndo armazenar o seu certificado LAK da sua LiNX Access
Key, terd acesso apenas de leitura aos seus ficheiros
armazenados e, como tal, ndo os podera editar.

Para armazenar um certificado LAK:

1. Estabelega ligagdo a um sistema LiNX.
2. Cliqgue no menu File (Ficheiro).

3. Connection View Help
Open File Ctrl+O

Import Firmware

Save Ctrl+5
Save As...

Export CSV...

Authorise Computer I:}

Write Bundle File

Quit

Selecione a opg¢do Authorise Computer (Autorizar
computador). E apresentada uma mensagem
informando-o de quantas autorizagdes restam (s6 pode
realizar esta operacdo trés vezes) e perguntando se
pretende continuar.

Cligue no botdo Authorise (Autorizar) para continuar.
Quando a autorizacdo estiver concluida sera apresentada
uma mensagem. Clique no botdo OK para terminar.

v e

9.5.6 Atualizar o firmware

9.5.7 Restaurar as configuragdes predefinidas da
cadeira de rodas

!

A uensers
TDX SP2 ULM
(Y]
-
Home

= SYSTEM NAME
- Functions TOX P2 ULM
srocmave
TOX P2 ULM

O User Preferences

] ChairLog

%5 Chair Setup

12 orve Functions
19 setig unctions
KKKKKK

System Clock Set 8

=D Lighting

Gyro supported
Lighting supported

]
22 system summary

Fig. 9-1

Carregar as configuragdes armazenadas da cadeira
de rodas
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1.

2.

Cliqgue em Manage (Gerir) para abrir a lista de
configuragdo da cadeira de rodas.

Chair Configurations

g CO2H10A2A00L-01
G/ Deinit Corfipmaion

Iose

Fig. 9-2

Clique no icone ® atras da configuragdo pretendida da
cadeira de rodas.

Overwrite Configuration?

This will reset your current
configuration to the default
configuration.

Click "Owverwrite" to continue and
overwrite your configuration.
Click "Cancel" to retainyour
configuration and resume editing.

(A)y-Overwrite (B)Cancel

Fig. 9-3

E apresentada uma mensagem que adverte o utilizador
de que a configuragdo atual vai ser substituida.

Cligue em Overwrite (Substituir) (®) para concluir

a operagdao. De outro modo, clique em Cancel
(Cancelar) (®) para cancelar a operacgdo.

Carregar a configuragao predefinida da cadeira
de rodas

,?1 Reset to Default

Para repor a configuracdo da cadeira de rodas ligada para a
configuracdo da cadeira de rodas predefinida:
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1.

2.

[—lo

Clique no botdo Reset to Default (Repor predefinicdo)
na barra de ferramentas.

Overwrite Configuration?

This will reset your current
configuration to the default
configuration.

Click "Overwrite" to continue and
overwrite your configuration.
Click "Cancel" to retain your
configuration and resume editing.

(A)r-Overwrite (B)Cancel

Fig. 9-4

E apresentada uma mensagem que adverte o utilizador
de que a configuracdo atual vai ser substituida.

Cligue em Overwrite (Substituir) (®) para concluir

a operagdo. De outro modo, clique em Cancel
(Cancelar) (®) para cancelar a operagdo.

A configuracdo da cadeira de rodas predefinida é a
ultima configuracdo ligada.

Se as configuragGes da cadeira ndo forem suportadas
pela cadeira de rodas, como nos sistemas LiNX LE, os
parametros Reset to Default (Repor predefinicdo) e
Manage (Gerir) ndo serdo apresentadas.

9.5.8 Carregar configura¢bes predefinidas

1.

2.

Abra a ferramenta LiNX Access.

3 Open a Connection + ®

@ e e [REETE

=
.0
a2

A vcmesers
TDX SP2 ULM
0O

Fig. 9-5
Clique num botdo Reset To Default (Repor predefini¢cdo)
(®) ou Manage (Gerir) (®) na barra de ferramentas.

Chair Configurations

( 1 ) CO2H10A2A00L-01
G/ Defmit Canfgaation

Iuse

Fig. 9-6

Se escolher Manage (Gerir), verd uma lista com as
configuragOes predefinidas armazenadas no modulo de
alimentagdo. Clique no icone ® atras da configuragdo
preferencial. De outro modo, clique no botdo ® para
cancelar.
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Overwrite Configuration?

This will reset your current
configuration to the default
configuration.

Click "Overwrite" to continue and
overwrite your configuration.
Click "Cancel" to retain your
configuration and resume editing.

(B)yOverwrite (B)Cancel

Fig. 9-7

E apresentada uma caixa de mensagem. Confirme a
reposi¢do clicando no botdo Overwrite (Substituir) (®).
De outro modo, clique no botdo Cancel (Cancelar) (®)
para cancelar.

5. Modifique os parametros, especialmente as fung¢des
de iluminagdo (consulte a seccdo 10.3.1 Modificar os
pardmetros de iluminagdo, pdgina 96) e o estado do
giroscépio (consulte a secgdo 10.3.2 Modificar o suporte
de giroscopio em perfis de condugdo, pdgina 97).

9.5.9 Converter ficheiros de configuragao

A utilizacdo de ficheiros de configuracdo antigos em cadeiras
de rodas pode resultar na falta de funcionalidades que
tenham sido introduzidas em revisdes posteriores do
firmware, tal como o Controlo de interruptor. Na maioria
dos casos, a conversdo destes ficheiros de configuragdo
permite-lhe atualizar a configura¢do do utilizador para

a versdo mais recente de modo a ativar todas as
funcionalidades.

i Caso o ficheiro de configuracdo esteja atualmente em
revisdo ou seja incompativel, a entrada de menu é
apresentada a cinzento.

1. Ligue-se a cadeira de rodas.
Clique no menu File (Ficheiro) na barra de menus.

N

Lo

& REM2XXD

& REM2XXS

Fig. 9-8
Selecione a entrada Convert Configuration (Converter
configuracdo) e siga as indica¢des apresentadas no ecra.

9.6 Acoes de contexto de ficheiro

s [

As tarefas seguintes sdo apenas relevantes quando se
encontra no modo File context (Contexto de ficheiro). Para
as tarefas relacionadas com o modo Connection context
(Contexto de ligagdo), consulte a secgdo 9.5 A¢bes de
contexto da ligagcdo, pdgina 90.
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9.6.1 Abrir/Fechar um ficheiro

Se a ferramenta LiNX Access para PC ndo estiver
aberta

1. Abra a ferramenta LiNX Access para PC.
2. A partir do separador Open a file (Abrir um ficheiro):
a. Selecione o ficheiro na lista ou
b. Clique em Open file (Abrir ficheiro) (lado esquerdo
superior) para abrir a caixa de didlogo Open file
(Abrir ficheiro) ou
c. Se a lista for demasiado longa para ler, introduza um
nome de ficheiro na caixa de texto Filter files (Filtrar
ficheiros) para localizar o ficheiro na lista.
3. Selecione o ficheiro.

Se a ferramenta LiNX Access para PC ja estiver
aberta

1. Clique no separador New file (Novo ficheiro) (+).
2. Neste separador:
a. Selecione o ficheiro na lista ou
b. Clique em Open file (Abrir ficheiro) (lado esquerdo
superior) para abrir a caixa de didlogo Open file
(Abrir ficheiro) ou
c. Introduza o nome do ficheiro na caixa de texto Filter
files (Filtrar ficheiros) para localizar o ficheiro na lista.
3. Selecione o ficheiro.

Abra através do menu File (Ficheiro).

1. Cliqgue no menu File (Ficheiro).

2. Selecione Open file (Abrir ficheiro) para abrir a caixa de
didlogo Open file (Abrir ficheiro).

3. Selecione o ficheiro.

Depois de selecionar um ficheiro, a ferramenta LiNX Access
para PC abre o ficheiro por baixo do seu proprio separador.
O separador terd o nome do ficheiro.

Feche um ficheiro utilizando o botdo Close file (Fechar
ficheiro), localizado no lado direito da barra de ferramentas.

Se tentar fechar um ficheiro com alteragdes pendentes, é
aberta uma caixa de didlogo com as opg¢des para:

Fechar um ficheiro

e Save (Guardar) — Guardar as alteragdes antes de fechar

e Discard (Eliminar) — Eliminar as alteragbes e fechar o
ficheiro

e Cancel (Cancelar) — Cancelar a agdo de fecho do
ficheiro

Para obter informagdes sobre a modificagdo de parametros,
consulte a secgdo 10 Modificar a configuragdo da cadeira de
rodas com a ferramenta para PC, pdgina 95. Para obter
informagdes sobre a gravagao de ficheiros, consulte a secgdo
9.5.4 Guardar um programa como um ficheiro, pdgina

91. Para obter informagdes sobre a leitura de programas,
consulte a sec¢do 9.5.3 Ler um programa a partir de uma
cadeira de rodas, pdgina 90 e para obter informacGes sobre
como gravar um programa numa cadeira de rodas, consulte
a seccao 9.5.2 Escrever um programa numa cadeira de
rodas, pdgina 90.
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9.6.2 Remover um ficheiro da lista

Q x
L

C:/ProgramData/Dynamic Co...ess PC V3/LiNX Indoor.Ici e

N Wednesday, 1 . o
w LT Open file
W R f list A
C:/Users/as emove from i m e
Wednesday, 18 May 2016 10: 1247 a.m. 1~

Cligue com o botdo direito do rato num ficheiro na caixa de
didlogo Open file (Abrir ficheiro) e selecione Remove from
list (Remover da lista).

9.6.3 Gravar ficheiros de pacote numa cadeira

E possivel gravar ficheiros de pacote numa cadeira ligada. Os
ficheiros de pacote podem incluir configuracGes de cadeira
de rodas e/ou ficheiros de firmware.

TOX SP2 ULM &, Resetto Defout £ Manage B %3

8@, - 0 sysTeMNAE
) E
=7 hours drving hours driving / day ToxsFa
O User Preferences
oo Since Mo Sep1908:1623 2016 TDX P2 ULM
£ ChairLog -+ 3 A
15t battery cycles hous charging / day
5 Chair Setup.
12 oive Functions
=0 Lighting @ )
2 No active errors
19 seating Functons
events 8
System Clock Set Today
Gyro supported
System Available Today Lighting supported
Primary Input Out-Of-Neutral Yesterday
2 system Summary
o . sy

Clique no menu File (Ficheiro).
Selecione Write Bundle File (Gravar ficheiro de pacote).

2. 3¢ Open File X
« « 2 [ « LiNXAccess 003 > 03 Production Bundles > Kite > 10 v o | seschio »
Organize + New folder = W @

I Name - Date modified Type Size ~
[7] ROTE10A0A00X-01 LCEFile 1.845KB
& OneDrive - Invacal S ’
[7] ROTF10A1ADOL-02 LCEFile 1.845KB
B SharePoint [7] ROF10A1ADOT-02 LCEFile 1.845KB
B Product Lifecycl [7] ROTF10A2400L-02 LCEFile 1.845KB
[7] ROIF10A2400T-02 LCBFile 1.845KB
B Thispc [ Ro1F10AZADDL 02 LCB File 1340 KB
I Desktop [7] ROTF10A3AD0T-02 LCEFile 1,844 KB
[ Documents [7] ROTF10A4A00L-01 LCEFile 1,845 KB
& Downlosds L] ROIFI0AJA00T-01 LCEFile 1,845 KB .

File name: | E

Selecione o ficheiro de pacote pretendido e clique em
Open
3. e

]
o Writing program

@
e

O ficheiro de pacote é gravado na cadeira.
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10 Modificar a configuracdao da

cadeira_de rodas com a ferramenta
para PC

10.1 Acgoes de perfis e fungoes

No modo de edicdo em massa:

os perfis podem ser adicionados e eliminados,
as fungdes podem ser adicionadas, eliminadas,
duplicadas e movidas.

Fle Comecton View Help

3 LAK-H16166775

@ “drea Hwie TOXSP2UM & Resetto Defautt S Manage v el
&) (B © ©

Q) TDXSP2ULM
o0

b Lcrisiserrs

{i Home

@ Functions

O User Preferences

2| ChairLog & Seating REM216

@ Drive REM216

RENM400 Slow
REM216 Drive
on Mz

Profile User Input (RE.

off [x

%5 Chair Setup

REM216 Seating rorArD

0 Lighting Max Forward Speed 30%

© 0 ® ®

=

1.
2.

@ Drive REM400 20%

REMA400 Slow 80%
Forward 100%
REMA400 Slower
Reverse

REM400 Medium 0%
8%
REMA00 Fast

100%

REMA00 Faster 100%

@ Seating REM400 200%

REM400Tilt 50 %
0%
REM400 Recline.

100%

REMA00 LH Leg 100%

Novo perfil
Nova fungdo
Duplicar funcdo

Eliminar perfil ou funcdo

Um sistema inclui sempre um perfil de fun¢des de

condugdo REM2xx e um perfil de fungdes de assento

REM2xx. Ndo é possivel mover nem eliminar estes
perfis.

Abra Functions (FungGes).

Selecione a agdo de perfil ou fungdo pretendida na barra

de ferramentas.

Adicionar novo perfil

1.

i

%o

Clique no icone ®.

O novo perfil é apresentado em Functions (Fungdes).
Altere o nome do perfil. Consulte a secgdo 10.2
Modificar nomes de fungbes e perfis, pdgina 96.
Adicione pelo menos uma fung¢do. Consulte a seccao

Adicionar fungdo de utilizador, pdgina 95.

O novo perfil é apresentado como invalido enquanto
nao for adicionada nenhuma fung¢do ao perfil.

Adicionar fungdo de utilizador

i Quando cria uma nova fungdo, todos os parametros
sdo estabelecidos para os valores predefinidos e é
necessario altera-los. Pode ser mais facil duplicar
uma funcdo ja existente e mové-la para o perfil atual.
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Clique no icone ®.

2.
3 Opena Connection +
T ¢
700 TDX SP2 ULM
O User Preferences ot On Dj\
2 chartog « Re\ ok i
Fig. 10-2
icone Acdo
® Adicionar novo perfil de
condugdo
® Adicionar nova fungdo de
assento
(©) Adicionar nova fungdo do
modulo de alimentagdo
do rato
(G) Adicionar nova funcdo de
utilitdrio
O) Adicionar nova fungao de
controlo do interruptor
Cligue no icone para adicionar uma condugdo pretendida.
E apresentada uma caixa de didlogo.
3.
@  New Drive Function
Profile Profile
Name Drive
Please select a 'User Input’
Profile User Input
REM 2xx series
REM 4xx series
Compact Remote
Input Module
Create Cancel
Fig. 10-3
Introduza o nome da fungdo.
4. Selecione User Input (Entrada de utilizador) na lista.
5. Clique em Create (Criar) para avangar. De outro modo,

clique em Cancel (Cancelar).

Para obter mais informac¢des sobre a modificagdo dos
parametros de tracdo, consulte a sec¢do 10.3 Modificar os
pardmetros de tragdo, pdgina 96.

Para obter mais informac¢des sobre a modificagdo dos
parametros de assento, consulte a sec¢do 10.5 Modlificar os
pardmetros de assento, pdgina 98.
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Para obter mais informacgGes sobre a configuragdo de
controladores de rato, consulte o manual de utilizagdo do
comando.

Duplicar fungao
1. Selecione a fungdo que pretende duplicar.
% O
Clique no icone ©.
A funcdo copiada é apresentada diretamente por baixo

da fung¢do original.
3. Edite a fun¢do conforme necessario.

Mover fungao

As fungGes podem ser reordenadas através de agGes arrastar
e largar dentro de um perfil ou entre perfis.

1.

Fle Comecton View Help
3 LAK-H16166775

@ “dred Hwie

A vcnaeerrs
TDX SP2 ULM
0O

a 2 [0 X TDX SP2 ULM &, Reset to Default £ Manage

{ni Home
@ Drive REM216

@v Functions REMA400 Slow
REM216 Drive
O User Preferences

2| Chair Log & Seating REM216

3 Cuairsetip REM216 Seating

=D Lighting

@ Drive REM400

REMA400 Slow

REMA00 Slower

REM400 Medium

REMA00 Fast

REMA00 Faster

S
Profile 200 %

Drive

Seating.
100 %

100 %
Q % | @& Seating REM400
[ERnp— smasTY

Fig. 10-4
Clique sem soltar na fungdo que pretende mover.
A fungdo move-se ligeiramente para cima e para a
direita e é apresentada uma caixa tracejada por baixo
da mesma.
2. Arraste a fungdo para a posi¢cdo necessaria no mesmo
ou noutro perfil.

Eliminar fungao ou perfil

ﬁ Uma fungdo é imediatamente eliminada quando o
botdo de eliminagdo é clicado.

N3do é possivel eliminar um perfil enquanto as
respetivas fungdes ndo forem eliminadas.

[—lo

1. Selecione a fungdo ou o perfil que pretende eliminar.
2.
X

Clique no icone ©.

10.2 Modificar nomes de fungoes e perfis

i S6 é apresentada a alteragdo de Drive Function
Name (Nome do perfil de fungdo). Alterar Seating
Function Name (Nome da funcdo do assento),
Mouse Mover Function Name (Nome da fungdo do
controlador do rato) ou Profile Name (Nome do
perfil) funciona da mesma forma.
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1 Fie Comection View Hielp
3 LAK-H16166775 i

O ~ - O x oo Qeeeoome Shse B e

b Ucrsiserss
TDX SP2 ULM
o0

{ni Home
& Drive REM216 eneraL

@ Functions Drive Function Name
REM216 Drive

O User Preferences Enabi

[REM200 Siow)

on M~

- Function U Profile User Input (RE.
S] Chair Log & Seating REM216

Navigation Timeout Enabled off [x
%5 Chair Setup

ForwazD

=) MGG Max Forward Speed 0%
& Drive REM400 Min Forward Speed 0%
CETeE Forward Acceleration 0%
Forward Deceleration 100%
REMA00 Slower
Reverse

REMA00 Medium MaxReverse Speed 30%
Min Reverse Speed 2%
REMA00 Fast
Reverse Acceleration 100 %

REMA00 Faster Reverse Deceleration 100 %

TuRN

Tum Boost at Max Speed 200%
50%

0%

100 %

Tum Deceleration s
Q « | & seating REM400
. stasuy

Clique no nome de fungdo.
2. Introduza o novo nome da funcgéo.

10.3 Modificar os parametros de tracao

1. Selecione um parametro para edicdo.

2. Clique no nome do parametro para abrir os detalhes do
parametro. Serdo apresentados os valores predefinido,
minimo e maximo, bem como o resumo dos pardmetros.

3. Existem formas diferentes de modificar os parametros:

A B

-1+ 10

C)(min_o% it 10% 8% )

a. Aumente e diminua o valor do pardmetro com os
botdes de mais (+) e menos (-) ®. Clique nestes
botdes para alterar o valor em passos discretos ou
clique e mantenha os botdes clicados para alterar o
valor de forma mais rapida.

b. Faca duplo clique no valor ®, altere-o diretamente
através do teclado e prima Enter para definir o valor.

c. Defina o valor do parametro clicando nos botdes Min
(Minimo), Default (Predefinicdo) ou Max (Maximo) ©.

Quando editar o valor de um parametro, a sua cor
de fundo ira mudar para indicar que foi alterada em
relagdo ao seu valor anterior. Uma vez que o valor
seja escrito no controlador (ou no ficheiro), o fundo
é revertido para branco.

[—o

Quando se encontra no modo de edi¢gdo em
direto, pode ser dificil ver a alteracdo do fundo do
parametro, ja que a operagdo de edicdo em direto
é realizada com bastante rapidez.

[—Jo

Lista pendente

24V Park Brake
24V Park Brake

ACTUATOR 1 - ELECTRICAL k

Cligue na lista pendente para selecionar uma opgao.

10.3.1 Modificar os parametros de iluminagao

Ao instalar o sistema de iluminagdo, substituir o moédulo de
alimentacgdo ou repor a configuragdo predefinida a partir
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do maddulo de alimentagdo, pode ser necessario ajustar as
definicdes de iluminagdo. Em algumas configuragbes, as
fungdes de iluminagdo estdo desativadas por predefinicdo e
é necessario ativa-las manualmente.

A Open a Connection aF

© KdRead 7 Write TOXSP2ULM &, Resetto Default & Manage T %

-' LAK-H16166775
TDX SP2 ULM
o0

L Home
TURN INDICATORS

Qv Functions @ Enable Tum Indicators on I~
O User Preferences (B) Tum Indicator Auto-Cancel Time 105
| ChairLog POSITION

(©) Enable Position Lights on I~
2= Chair Setup
=P Lighting
Q X

Fig. 10-5

1. Se necessario, reponha a configuracdo da cadeira de
rodas. Consulte a seccdo 9.5.8 Carregar configuracoes
predefinidas, pdgina 92.

2. Abra Lighting (lluminacdo).

3. Edite os parametros de acordo com a tabela seguinte.

Parametro Descrigdo Valores

® | Enable Turn Permite ao sistema Ativado/
Indicators (Ativar | utilizar indicadores Desativado
indicadores de de viragem.
viragem)

Turn Indicator Define a duragao 0s..30s
Auto-Cancel de tempo que
Time (Tempo um indicador de
de cancelamento | viragem estara
automatico de ativo antes de ser
indicador de automaticamente
viragem) desativado.

© | Enable Position Permite ao sistema | Ativado/
Lights (Ativar utilizar luzes de Desativado
luzes de presenca.
presenca)

10.3.2 Modificar o suporte de giroscépio em
perfis de condugdo

Por predefinicdo, o suporte de giroscépio esta ativado nos
perfis de condugdo. As instrucGes seguintes mostram como
desativar o suporte de giroscopio para perfis de condugdo ou
como ocultar o simbolo de giroscépio no ecrd, se nao estiver
instalado um giroscépio na cadeira de rodas.
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Abra Functions (Fungdes) - abra o perfil de condugdo
pretendido.

4 Opena Comection +

@ ™ [0 X TDX SP2 ULM B

A vwnaserrs
TDX SP2 ULM
(e}

{ Home
a5 REM2XXD s0%
@ Functions
o1 0%
O User Preferences

2 ChairLog & REM2XXS 100 %

%5 Chair Setup o stagTY

_ Tom Transition 65%
P Lighting

@ REM400 D

D1 L
02 Latch

PERFORMANCE

3

&5 CONNECTIVITY

Uity Card

Fig. 10-6

Defina Gyro Enabled Drive Function (Giroscopio ativado
para o perfil de condug¢do) como On (Ativado), para
fornecer controlo de estabilidade avangado para este
perfil de conducdo. Caso contrario, defina como Off
(Desativado) para desativar o suporte de giroscopio para
esta funcao.

10.4 Programar botdes alternadores

i

[—Jo

Os botdes alternadores sdao programaveis como
entradas de controlo.

O botdo alternador de avango esquerdo e direito
estdo reservados para as suas agdes predefinidas
(consulte o manual de utilizagdo do DLX-REM400).
N3o é possivel alterar estas defini¢Ges.

Open a Connection i

© “dRead Y write TDXSP2ULM & Reset to Default & Manage Y %

LAK-H16166775
e= TDX SP2 ULM

00  Fexe Navigation ®

{ni Home Power Module

a

O User Preferences

=

Z| Chair Log

Input Port Debounce

Functions REM 2¢ Left Toggle Forward
Input Port Debounce 00s
REM 4xx
Left Toggle Backward

REM 8 M

Chair Setup Default Not Connected Not Connected

CR4xx )
Modules Sets the type of switch conng Butto

ACU 2xx Momentary button
Actuator Mot Enable Input Type

clustoriiotons Short + Long Press button
I Fail-safe mode

2D Lighting

1.

2.

3.

Short Press [no assignment]
IN 53¢
Long Press no assignment]

ACT400-1 Input Port Debounce 00s

ASL Switched Right Toggle Forward

Input Port Debounce 00s

]
ASL Proportiona Right Toggle Backward

nput Port Debounce 00s

Fig. 10-7

Abra Chair Setup (Configuragdo da cadeira) —> Modules
(Mddulos) —> REM 4xx (REM 4xx).

Defina o tipo de entrada de Left Toggle Backward
(Botdo alternador esquerdo de marcha-atras) para o
valor pretendido.

As opcdes sdo:

¢ Not Connected (N3o ligado)

¢ Momentary button (Botdo momentdneo)

e Short + Long Press button (Botdo de pressdo curta
+ longa)

Atribua a a¢do pretendida a Short Press (Pressdo
curta) e Long Press (Pressdo longa) ou Momentary
(Momentaneo).
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Para obter informagdes sobre os outros parametros,
tal como Input Port Debounce (Anular ressaltos da
porta de entrada), consulte a sec¢do 10.11 Programar
interruptores externos, pdgina 106

[—Jo

10.5 Modificar os parametros de assento

Angulos de ativac¢io

Os acionadores de sensor de angulos permitem-lhe modificar
os acionadores de angulo predefinidos de fabrica da cadeira
de rodas para acomodar as necessidades especificas do
utilizador.

& Opena Connection +

TOKSP2UM D Reseto Defot S Monsge

ACT400-1

ANGLE SENSOR - TRIGGERS

e
TDX SP2 ULM
00

i Home Power Module

@ Functions REM 2ix Slowdown Trigger 130

O User Preferences
REM dox

RS e R Maximum Back Angle. 170°
Modules Debounce Timer Max Back Angle: 20s
FEr Input Type. Not Connected
Fig. 10-8
A .
Parametro Descrigao

Slowdown Trigger
(Acionador de
abrandamento)

Define o angulo de ativagdo
do sensor de angulos para
abrandar a velocidade de
condugdo.

Lockout Trigger (Acionador
de bloqueio)

Define o angulo de ativacdo
do sensor de angulos para
bloguear a tragdo.

Maximum Back Angle
(Angulo de costas maximo)

Define o angulo de ativagao
do sensor de angulos para
parar o movimento adicional
do encosto.

1. Abra Chair Setup (Configuracdo da cadeira) > Modules
(Médulos). Selecione o tipo de mddulo do atuador, por
exemplo, ACT400-1.

2. Defina os parametros do encosto de acordo com as
necessidades do utilizador.
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Movimento do assento

3¢ LiNKAccessPC =Tl =]
& LAK-C16170114 <
Kdread " write TDX SP2 ULM & Resetto Default S Manage =] &)
b Lachietserrs
N TOXSP2ULM
o0
ini Home il
ENTICATION
@« Functions A Redline Motion Name
O User Preferences - Motion Icon - T
S, Elevate
2| ChairLog BEHAVIOUR
=] .
=5 leftleg Minimum Pause Between Toggling 20s
% Chair Setup Motion M. UpSpeed
s Yy Rightleg Jotion Maximum Up Speec 100 %
(S N Motion Maximum Down Speed 100 %
o BothLegs
. Soft Start/Stop Time 00s
D Lighting .
S LNX Direct Access Up Speed 100 %
Direct Access Down Speed 100 %
¢ Recline and Legs P
Latched Operation Motion Time 00s
ACTUATOR CHANNELS
Power Module Channel 1 100 %
Power Module Channel 2 0%
'ACT400-1 Channel 1 0%
Q X /ACT400-1 Channel 2 0%
Fig. 10-9

1. Abra Chair Setup (Configuragdo da cadeira) - Actuator
Motions (Movimentos do atuador) - selecione o
movimento de assento que pretende alterar.

Alterar o nome do movimento

= ¥ e
TDXSP2ULM & Reset to Default Manage g s
b Lcinessrrs
O TOXSP2UlM
o0
{ Home - e
ieNTICATION
@ Functions 4, Recine Motion Name < >
O User Preferences R Motion Icon o
g chairLog N BEHAVIOUR
S Leftleg Minimum Pause Between Toggling 205
& Chair Setup
Sy Rightles Motion Maximum Up Speed 100%
Modues Motion Maximum Down Speed 100%
Lo Bothless
Actuator Motions Soft Start/Stop Time. 00s
.
- X i
= ity Y Direct Access Up Speed 100 %
Direct Access Down Speed 100 %
S Recine sndlegs
Latched Operation Motion Time 00s
Power Mode Channel 1 100 %
Power Mode Channel 2 0%
ACT400-1 Channel 1 0%
ACT400-1 Channel 2 0%
ACT400-1 Channel 3 0%
ACT400-1 Channel 4 0%
Q x

Cligue em Motion Name (Nome do movimento).
2. Introduza o nome do novo movimento.

Seating function (Func¢do de assento)

Esta parametro define a forma como o joystick aciona
um movimento. O joystick pode controlar o movimento
como um comutador ou como um modulo de alimentagdo
proporcional. Existem quatro modos de tipo comutador e
um modo de tipo proporcional.

1.
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cad " wie [ x Toxs2 LM 8 Reset o Detait 5 ¥ %
A vwmsisers
TDX SP2 ULM
o0
& Home
&0 Drive REM400 GENERAL
@ Functions Input Mode Forward/Reverse
REM400 Sow
O User Preferences Seating Function Name
= REM400 Medium JeSesting Function on W7
— bl Seating Functior
Function User Iput Profe User It (R
. REMdo0 Fast
Standby-seectTimeout Ensied o x
£P Lighting Invert Seating Function Off .
& Tilt REM400 "8
s
B Voten o
Defat No Moton
& Drive Alte...ive Inputs. Sets P
CRiow Operating Mode Propartona
Speed 100%
CRMedum
cRrast
Sipnputt
@ Seating AL..tive Input
et
SpnputTi
Q x

Fig. 10-11
Clique em Functions (Funcgdes).

Clique na fun¢do de assento que pretende editar.
a.

Fig. 10-12

Input Mode (Modo de entrada): configuracdo da
entrada do utilizador para esta fungao de assento.

N

e Forward/Reverse (Marcha a
frente/Marcha-atrds): mover o joystick
para a frente ou para trds para controlar o
movimento.

e Left/Right (Para a esquerda/Para a direita):
mover o joystick para a esquerda ou para a
direita para controlar o movimento.

e Four Quadrant (Quatro quadrantes): utilizar
todos os quadrantes do joystick para controlar
0s movimentos.

3 *™ X TOX SP2 ULM O, Resetto Default S Manage Y %
b Lcisiesrss
D TOXSP2ULM
0O
(& Home X rtona.
« Drive REM400
@ Functions eting Functon Name REMACO Tit
REM400 Slow
O User Preferences on
o REM400 Medium Profle User Input (RE
2 ChairLog
Navigation Timeout Endbled of [x
=2 e REMA00 Fst ] o o
=0 Ughting JADRANT PAF
o TItREMA00 ORARD QUADRANT PATAMETERS
Motion P
= Operating Mode: Proportional
100%
« Drive Alte..ive Inputs
CRSion N T
Operatng Mode Proportiors!
R Medium
. 100%
CRFst LEFT QUADRANT PARAMETERS
Motion = No Motion
Sionpuf
Operaing Mode NotUsed
& Seating Al..tive Input ] 4 0%
T
R
Motan No Motion
SionPuiTiL Operatng Mode Not Used
Q * Speed 0%
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LR a————
3 LAKH16166775 +
ke e e X TOXsP2 ULM & reseto Deautt S Manage ¥ e
A wnsers
TOXSP2 ULM
o0
& Home
 Drive REM400 cenenaL
@ Functions oput Mode Forward/Reverse |+
REM400 Sow
O User Preferences Forward/Reverse
o REM400 Medium s seating .| Lef/Right
S| ChairLog Four Quadrant
e REMA00 Fast
Chair Setup
o7
£ Lighting Profile User Input (REM 4xx series)
a Tilt REM400 o
Standy-selct Timeout Enabled off
= Invert Seating Functon off
s
& Drive Alte..ive Inputs »
Voton w
RSlow Operaing Mode Proportonsl
Speed 100%
CRMedum
CRRast
Sipnput
@ Seating AL.tive Input
crit
Sipn PufTit
a x
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Se Four Quadrant (Quatro quadrantes) estiver
selecionado, todos os parametros do quadrante
podem ser editados individualmente.

ad T wiite (2} X ToXSP2ULM B Resetto Default < Manage Y | %
SO TDXsP2uLM
o0 _
(i Home
@ Drive REM400 ceneraL
@ Functions nput Mode Forward/Reverse
REMA00 Sow
O Ui Defalt Forward/Reverse:
o REMA0O Medium Configuration ofth joysic for this seating function, .. proportiona,
2 Chairlog
R Seating Furct REMA00 Tit
5 Chair Setu st
P Ensble Seating Function on W]
£0 Lighting Function User Iy Profle User nput (RE.
« Tilt REMA400 o "
Navigation Timeout Enabled off x
ut Invert Seating Functon off x
s
-
Drive Alte.ive Inputs fo— [
CRSiow Operating Mode No Motion
v, T
Specd
R Medium & Recine
T, Elevate
Rt
G Leftleg
Sipn Pult ‘v Rihtleg
Yo Bothiess
e
~ seat
Seating AL ive Input & oo
Rt
Sipn PuffTit
Q x

Fig. 10-13

Motion (Movimento): se o joystick for utilizado para
controlar um movimento, selecione o movimento na
lista dos movimentos disponiveis.

Se o joystick ndo for utilizado para controlar um

movimento, selecione No Motion (Sem movimento)
na lista.

. Operating Mode (Modo de funcionamento):

Tipo comutador Tipo proporcional

® ®

Comutado

Blogueado

Alternar (sé disponivel
no modo de
funcionamento de

Proporcional
quatro quadrantes)

Alternar/bloquear (sé
disponivel no modo
de funcionamento de
guatro quadrantes)

Escolha um dos modos de tipo de comutador para
operar o movimento a uma velocidade fixa. O
movimento é ativado quando o joystick é defletido
para além do Joystick Switch Threshold (Limiar

de comutagdo do joystick) para os quadrantes
dianteiro ® ou traseiro ©. Consulte a sec¢do 8.10
Joystick Switch Threshold (Limiar de comutagdo do
joystick), pdgina 78, para obter informacdes sobre
como modificar o Joystick Switch Threshold (Limiar
de comutagdo do joystick).

Escolha o modo de tipo proporcional para operar o
movimento a uma velocidade proporcional a posi¢do
do joystick. O movimento é ativado quando o joystick
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100

é defletido para fora da posicdo neutra para os
quadrantes dianteiro ® ou traseiro ©.

Se o joystick ndo for utilizado para controlar este
movimento, entdo defina este pardametro para Not

Used (N&o utilizado).

Funcionamento

Finalidade

Comutado

Ativa 0o movimento

na direcdo de
expansdo/retragdo
durante o tempo de
deflexdao do joystick para
a frente/para tras e a
sua posicao supera o
limiar de comutac¢do do
joystick. O movimento
é desativado quando
atinge o fim do percurso
ou quando a posicdo
do joystick é inferior ao
limiar de comutac¢do do
joystick.

Bloqueado

Ativa e bloqueia o
movimento na dire¢do
da expansdo/retracdo
quando o joystick é
momentaneamente
defletido para a
frente/para tras ao
longo do limiar de
comutacdo do joystick.
O movimento é
desativado quando
atinge o fim do percurso
ou quando a posi¢do
do joystick é defletida
ao longo do limiar de
comutagao do joystick.

Alternar

Ativa o movimento
numa diregdo (expansao
ou retra¢do) durante

o periodo no qual a
posicdo do joystick

é superior ao limiar

de comuta¢do do
joystick. O movimento
é desativado quando
atinge o fim do percurso
ou quando a posi¢do
do joystick é inferior ao
limiar de comutac¢do do
joystick. A direcdo do
movimento alterna entre
expansao e retragdo para
cada nova ativagao.

Funcionamento

Finalidade

Alternar/bloqueado

Ativa e bloqueia o
movimento numa
dire¢do (expansdo ou
retracdo) defletindo
momentaneamente o
joystick ao longo do
limiar de comutacdo do
joystick. O movimento
é desativado quando

o fim do percurso é
atingido ou quando

a posicdo do joystick

é defletida contra o
limiar de comutag¢do do
joystick.

Proporcional

Defletindo o joystick
para a frente/para tras
ativa o movimento

na direcdo da
expansdo/retracdo
durante o tempo de
deflexao do joystick. O
movimento é desativado
qguando atinge o fim do
percurso ou quando o
joystick volta a posicao
neutra. A velocidade
deste movimento

é controlada pela
guantidade de deflexdo
da posicdo neutra e
escalada adicionalmente
utilizando o parametro
Speed (Velocidade).

Ndo utilizado

Inoperacional.

d. Speed (Velocidade): Para as operagdes de tipo
comutador (comutado, bloqueado, alternar,
alternar/bloqueado) este parametro aplica-se
a velocidade de movimento quando o joystick
ultrapassa o Joystick Switch Threshold (Limiar de

comutagdo do joystick).

Para a operagao proporcional, este parametro define
a velocidade maxima a qual o movimento sera
tracado quando o joystick é defletido para 100%
do seu percurso. Para todas as outras posi¢oes

de deflexdo do joystick, a velocidade aplicada sera
diminuida em conformidade.

10.6 Modificar os parametros do

assistente

Os perfis de assistente permitem a um assistente controlar
perfis de condugdo e fun¢des de assento da cadeira de
rodas. Atualmente, estdo disponiveis duas entradas de
utilizador: a Unidade de controlo do assistente (DLX-ACU200)
e o Comando duplo intuitivo (Invacare IDC).

Unidade de controlo do assistente (DLX-ACU200)

Permite programar os perfis de conducdo e as fungbes de
assento. Os parametros das fun¢des sdo idénticos aos dos
comandos principais. Consulte as sec¢es 10.3 Modificar
os parG@metros de tragdo, pdgina 96 e 10.5 Modificar os

pardmetros de assento, pdgina 98.
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Comando duplo intuitivo (Invacare IDC)

Permite programar no maximo um perfil de conducdo.

Adicionar nova fungdo de assistente

i Esta ferramenta permite-lhe adicionar todos os tipos
de func¢do ao perfil Assistente. Em caso de fungdo
invdlida, como o Controlo de interruptor, ira obter
uma indicagdo de erro com instrugdes adicionais para
a sua resolugao.

Quando cria uma nova fungdo, todos os parametros
sdo estabelecidos para os valores predefinidos e é
necessario altera-los. Pode ser mais facil duplicar
uma funcdo ja existente e mové-la para o perfil atual.

=

=

Abra Functions (Fungdes).

2. Selecione o perfil Attendant (Assistente) na lista. De
outro modo, ambas as entradas de utilizador ndo estdo
disponiveis.

3. Adicione uma nova fun¢do ou duplique uma fungao
existente. Consulte a seccdo 10.1 Ag¢bes de perfis e
fungbes, pdgina 95.

4. Modifique outros pardmetros.

10.7 Joystick Switch Threshold (Limiar de
comutacao do joystick)

Define a percentagem de movimento do joystick necessaria
para ativar uma saida quando o joystick estd a ser utilizado
como um dispositivo de entrada comutado.

Quando o joystick é utilizado como um dispositivo de entrada
comutada, este parametro especifica a distdncia a que se
deve mover o joystick para que mude de estado (de OFF ® a
ON ®) e ative uma saida. O valor Joystick Switch Threshold
(Limiar de comutac¢do do joystick) é uma percentagem do
percurso completo do joystick e deve ser definido de acordo
com as necessidades do utilizador. Por exemplo:

®

Para utilizadores que tém dificuldade em mover o
joystick, defina o Joystick Switch Threshold (Limiar de
comutagdo do joystick) para um valor inferior, como
40% ou menos.

1637470-E
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® ®

Para utilizadores que ndo tém um controlo preciso do
motor ou estdo sujeitos a tremores nas maos, defina

o Joystick Switch Threshold (Limiar de comutagdo do

joystick) para um valor alto, tal como 80%, para evitar
a comutagdo involuntdria.

1. -
e [ X ToXSP2ULM © ResettoDefault S Manage W%
b Lwcrsiserss
OB TOX SP2 ULM
@« Functions REM 230 Display Brightness 100 %
O User Preferences e Off [x
(o ErEEm R Display har Right Handed
Modules Tap Zone 2
i
Input Type Shot + LongPress btion
Enable Input Type on
‘O‘ x Fail-safe mode Off [x
Cligue em Chair Setup (Configuracdo da cadeira).
. .
2. Cliqgue em Modules (Mddulos).
3. Clique no comando que pretende editar.

4. Defina a percentagem pretendida.

Tremor dampening (Atenuagdo do tremor)

Fie Comecton View Help

3 LAKHI6166775 +
@ ~dre

A vcmaerrs
TDX SP2 ULM
o0

~wite e [ X ToXSP2 ULM

DISPLAY SETTINGS - CONFIGURATION

O resetto Dot Manage Y %

{ni Home Power Module

@ Functions
O User Preferences
£ Chairlog

& Chair Setup

REM 20¢

REM 4xx

REM Sx

R

Display Brghtness
Enable uto brightness
Enable Tap-Only Mode
Ensble Glove Mode

Display handedness

100%
off x
off x
off x

Right Handed

Modules Tap Zone 20

ACU 22
Actuator Motions userivpuT.

D Lsrire ™ User Input Configuration Proportional Joystick

Neutral Window 15%
TIACY

Joystick Throw 90 %
IN 5 w0

Sk 35%

GWR100

Min 0%  Default 0%  Max 100%

ACT400-1 Sets the amount dampened as joystick .

Joystick Rotation Angle. 0°
Swap Joystick Axs No swap

CONTROLINPUTS/OUTRUTS

Left Jack Socket (1) Tip
Input Type Short + LongPressbutton
on 7]

o [x

Utilize este parametro para reduzir o efeito dos tremores
da mao no joystick. Os valores baixos sdao adequados para
utilizadores com tremores de baixa frequéncia (lentos).

Os valores mais altos sdo adequados a utilizadores com
tremores de frequéncia mais alta (rapidos). Se definir o valor
do parametro como 0% nao ocorrerd atenuagao de tremores.
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10.8 Configurar um sistema para tragao
bloqueada

Para configurar uma cadeira de rodas para tracdo bloqueada,
é necessario incluir um interruptor de paragem externo na
cadeira de rodas. ldealmente, este interruptor deve estar
bem visivel e ser facilmente acessivel, para proporcionar um
nivel suplementar de seguranga para o utilizador.

Ligue o interruptor de paragem externo a uma entrada de
controlo. A Invacare recomenda a ligagcdo de um interruptor
de paragem externo ao mddulo de entrada. O interruptor
de paragem externo deve ser um interruptor de polo Unico,
normalmente aberto. Geralmente, a tra¢do bloqueada

é utilizada em combinagdo com um controlo de sopro

e suc¢do, onde o interruptor de ldbios serve como um
interruptor de paragem externo.

Configurar os parametros do interruptor de
paragem externo

Configure os parametros seguintes para definir o interruptor
de paragem externo.

102

1. Abra a Chair Setup (Configuracdo da cadeira) —> Modules
(Mddulos) —> selecione a entrada a qual pretende ligar

JT—

00 TDX SP2 ULM
@ Functions REM 26 =

O User Preferences . InputType Shert + Long Press button
£ ChairLog . Enable Input Type. on
& Chair Setup

Modules e

ACU 2xx e
Z0 Lighting Left Jack Socket (J1) Ring.
.
or
Q x Right Jack Socket J2) Ring.
Defina Input Type (Tipo de entrada) para a entrada
pretendida, por exemplo, Momentary (Momentédneo).
. 3 LAK-H16166775 aF

@ dres Hwie [REEEIY

b acrsiserrs
O TOXsP2uM
o0

{ni Home Pow

@« Functions

REM 20x

O User Preferences
REM 4xx

g chairLog

REM Sx
& Chair Setup Fail-safe mode

R Short Press.

ACU 22 Long Press

Input Port Debounce 00s
™

Leftack Socket 1) Ring
TPIACY InputType Not Connected
Input Port Debounce:
N S s
Right Jack Socket (2) Tip.
ACT400-1
Input Type o

Enable Input Type on

Input Port Debounce: 00s
Q x

Clique no icone de informacgGes junto a Momentary
(Momentaneo).
Ative Stop driving and seating (Parar condugdo e
assento).
i N3o é necessario atribuir uma funcdo ao
interruptor.

Configurar os parametros da tracao bloqueada

Os parametros seguintes podem ser definidos individualmente
para cada perfil de condugao.
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1. Abra Functions (FungGes) —> abra o perfil de conducgéo
pretendido.

2. el

I

A vwanasers
TDX SP2 ULM
-Je)

@ ¢ O X TOXSP2ULM

Home
i Reverse Deceleration 00 %
@ Drive REM216 everse Decelenaty 0

@ Functions

REM216 Drive
0 CmctoEs Tum Boost at Max Speed o
. 100%
Sl CrairLog & Seating REM216
10%

2 Chair Setu
CAD REM216 Seating 0%

=0 Lighting 100%
@ Drive REM400
100%
REMA400 Siow

REM400 Slower of

off

REM400 Medium
nomentary (atched drive of) stepped or cruise ¢ Cruise Control
1StepUp.
3stepUp
55tep Up

REMA00 Fast

REMA00 Faster Latch

PERFORMANCE 3 Step Up/Down
& Seating REM400 Power 5 Step Up/Down

Gyro Enabled Drive Function off [x
REM400 Tilt

opeRaON

REM400 Recline Quadrant Operation

REMA00 LH Leg

2 x R peration Reverse

Defina o tipo de tragao bloqueada com Latch Driving
(Tracdo bloqueada). Para obter mais informacGes sobre
os tipos de tragdo bloqueada, consulte o manual de
utilizagdo do comando.

o ¢ O X TOXSP2ULM © Resetto Default < Manage.

(24

[ %4

A vwmsisers
DX SP2 ULM
o0

{3 Home
& Drive REM216
@ Functions

REM216 Drive
O User Preferences
2| ChairLog & Seating REM216

%5 Chair Setup REM216 5
eeeee &

=D Lighting

@ Drive REM400

REMA00 Slow

REMA400 Slower

REM400 Medium

REM400 Fast
PERFORMANCE

REMA00 Faster Power 100%
Gyro Enabled Drive Function off [x

@ Seating REM400
opeRaTON

REM400 Tilt

REMA00 Recline
Reverse Quadrant Operation Reverse

REMA00 LH Leg Left Q

Q x

Reverse Quadrant Operation Reverse

Defina o parametro Latch Driving in Reverse (Tracdo
blogueada na marcha atras) como On (Ativado), para
permitir a tragcdo bloqueada na marcha atras.

4. Defina o tempo maximo que a tragdo estd bloqueada
sem entradas do utilizador com o parametro Latch Drive
Timeout (Limite de tempo de tracdo bloqueada).

10.9 Ajustar o funcionamento do
quadrante

Este pardmetro define a entrada do utilizador de perfil de
condugdo para funcionar no modo de quadrante 3 (3Q) ou
quadrante 4 (4Q). Normalmente, o modo 4Q é escolhido com
entradas ou controlos baseados em joystick, que fornecem 4
quadrantes, por exemplo, um controlo de sopro e sucgdo.

O modo 3Q é escolhido para entradas de utilizador que
fornecem 3 quadrantes, por exemplo, um controlo de cabeca.
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Fle Comnection View Help
3 LAK-H16166775 A

@ “dred Hwie @ ¢ [ X TOX SP2ULM £, Reset to Defauit < Manage

) Lacristesrrs
TDX SP2 ULM
0O

Home.
w Reverse Deceleration 100%
 Drive REM216
@ Functions .

REM216 Drive .
O User Preferences Tum Boost at Max Speed 200%
50 %

£| Chair Log & Seating REM216 0%

%5 Chair Setup

REM216 Seating 100 %

=0 Lighting 100 %

& Drive REM400

65%
REM400 Slow

REM400 Slower Lateh Ovine o

REM400 Medium Latch Driving in Reverse off [x
Latch Drive Timeout 600

REM400 Fast
PERFORMANCE

REM400 Faster Power 100%
Gyro Enabled Drive Function on

& Seating REM400
oo

REM400Tilt 4Q Operation  ~
4Q Operation
REM400 Recline 3Q- Forward Only

3Q- Reverse Only.

REM400 LH Leg Left Quadrant Operation S ——
- Manual Toggle

Q L — Right Quadrant Operation 3Q - Automatic Togle

As opgOes sdao as seguintes:

e 4Q Operation (Funcionamento no modo 4Q)

e 3Q - Forward Only (3Q - Apenas marcha a frente)

e 3Q - Reverse Only (3Q - Apenas marcha-atras)

¢ 3Q - Manual Toggle (3Q - Alternancia manual)

e 3Q - Automatic Toggle (3Q - Alternancia automatica)

4Q Operation (Funcionamento no modo 4Q)

Quando o modo 4Q Operation (Funcionamento no
modo 4Q) é selecionado, a cada quadrante é atribuida
uma dire¢do Unica entre marcha a frente, marcha-atras,
esquerda e direita. Este é o modo predefinido. Para
alterar estas direcOes predefinidas, os quadrantes podem
ser reatribuidos com uma dire¢do diferente definindo os
seguintes parametros:

¢ Funcionamento do quadrante dianteiro
¢ Funcionamento do quadrante traseiro
¢ Funcionamento do quadrante esquerdo
¢ Funcionamento do quadrante direito

Ndo é necessario que sejam atribuidas dire¢Ges Unicas a
todos os quadrantes. Se necessdrio, um ou mais quadrantes
podem partilhar a mesma direcdo. Por exemplo, as opg¢Oes
Forward Quadrant Operation (Funcionamento do quadrante
dianteiro) e Reverse Quadrant Operation (Funcionamento
do quadrante traseiro) podem ser ambas definidas como
Forward (Marcha a frente). Para obter mais informacgGes
sobre como ajustar a direcdo de condugdo, consulte a sec¢ao
10.9.1 Ajustar diregcées de tragdo, pdgina 104

3Q - Forward Only (3Q - Apenas marcha a frente)

Quando 3Q - Forward Only (3Q - Apenas marcha a frente)
é selecionado, as entradas do utilizador podem conduzir a
cadeira de rodas para a frente, para a esquerda e para a
direita.

Se necessario, é possivel reatribuir uma direcdo diferente a
cada quadrante. Note que o pardmetro Reverse Quadrant
Operation (Funcionamento do quadrante traseiro) ndo é
aplicavel ao modo 3Q - Forward Only (3Q - Apenas marcha
a frente).

3Q - Reverse Only (3Q - Apenas marcha-atras)

Quando 3Q - Reverse Only (3Q - Apenas marcha-atras) é
selecionado, as entradas do utilizador podem conduzir a
cadeira de rodas para trds, para a esquerda e para a direita.

Se necessario, é possivel reatribuir uma direcdo diferente a
cada quadrante. Note que o pardmetro Reverse Quadrant
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Operation (Funcionamento do quadrante traseiro) nido
é aplicavel ao modo 3Q - Reverse Only (3Q - Apenas
marcha-atras).

3Q - Manual Toggle (3Q - Alternancia manual)

Quando 3Q - Manual Toggle (3Q - Alternancia manual) é
selecionado, as entradas do utilizador podem conduzir a
cadeira de rodas para a frente, para tras, para a esquerda e
para a direita. As dire¢des de marcha a frente e marcha-atras
sao controladas pela alternancia de um interruptor externo
por parte do utilizador.

Se necessario, é possivel reatribuir uma direcdo diferente a
cada quadrante. Note que o parametro Reverse Quadrant
Operation (Funcionamento do quadrante traseiro) ndo é
aplicavel ao modo 3Q - Manual Toggle (3Q - Alternancia
manual).

3Q - Automatic Toggle (3Q - Alternancia
automatica)

Quando 3Q - Automatic Toggle (3Q - Alternancia automatica)
é selecionado, as entradas do utilizador podem conduzir a
cadeira de rodas para a frente, para tras, para a esquerda e
para a direita. As dire¢des de marcha a frente e marcha-atras
sdo controladas para alternancia do quadrante dianteiro por
parte do utilizador.

Se necessario, é possivel reatribuir cada entrada de
quadrante a uma direcdo diferente. Note que o parametro
Reverse Quadrant Operation (Funcionamento do quadrante
traseiro) ndo é aplicavel ao modo 3Q - Automatic Toggle
(3Q - Alternancia automatica).

10.9.1 Ajustar direcdes de tracao

w ™ [ X TDX $P2 ULM &, Resetto Default & Manage T
A wwnsiesrrs
TDX SP2 ULM
o0

& Home
@ Drive REM216
@ Functions

REM216 Drive 200 %
50 %
@ Seating REM216 w0

REM216 Seating 100 %

100 %

@ Drive REM400

REMA400 Slow

REMA400 Slower

REMA400 Medium

REMA00 Fast

REMA00 Faster 100 %

& SeatngREM400 a”

REMA400 Tt

4Q Operation

Forward
REMA00 Recline

REMA400 LH Leg. Left

Funcionamento do quadrante dianteiro

Este parametro define a direcdo na qual a cadeira de rodas se
move quando o quadrante dianteiro da entrada do utilizador
estiver selecionado. As opc¢des disponiveis sdo as seguintes:

¢ Forward (Marcha a frente)
¢ Reverse (Marcha atras)

e Left (Para a esquerda)

¢ Right (Para a direita)
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e Ignored (Ignorado)

Se for selecionado Ignored (Ignorado), a cadeira de rodas
ndao se move em qualquer dire¢do quando o quadrante
dianteiro da entrada estiver selecionado.

Funcionamento do quadrante traseiro

Este parametro define a diregdo na qual a cadeira de rodas se
move quando o quadrante traseiro da entrada do utilizador
estiver selecionado. As opg¢des disponiveis sdo as seguintes:

e Forward (Marcha a frente)
* Reverse (Marcha atras)

e Left (Para a esquerda)

¢ Right (Para a direita)

e Ignored (Ignorado)

Se for selecionado Ignored (Ignorado), a cadeira de rodas
ndao se move em qualquer dire¢do quando o quadrante
traseiro da entrada estiver selecionado.

Este parametro ndo esta disponivel quando o funcionamento
do quadrante esta definido para qualquer dos modos 3Q.

Funcionamento do quadrante esquerdo

Este parametro define a diregdo na qual a cadeira de rodas se
move quando o quadrante esquerdo da entrada do utilizador
estiver selecionado. As opc¢des disponiveis sdo as seguintes:

¢ Forward (Marcha a frente)
¢ Reverse (Marcha atras)

e Left (Para a esquerda)

¢ Right (Para a direita)

e Ignored (Ignorado)

Se for selecionado Ignored (Ignorado), a cadeira de rodas
ndo se move em qualquer diregdo quando o quadrante
esquerdo da entrada estiver selecionado.

Funcionamento do quadrante direito

Este parametro define a diregdo na qual a cadeira de rodas
se move quando o quadrante direito da entrada do utilizador
estiver selecionado. As opc¢des disponiveis sdo as seguintes:

e Forward (Marcha a frente)
e Reverse (Marcha atras)

e Left (Para a esquerda)

¢ Right (Para a direita)

e Ignored (Ignorado)

Se for selecionado Ignored (Ignorado), a cadeira de rodas
ndao se move em qualquer dire¢do quando o quadrante
direito da entrada estiver selecionado.

10.10 Ativar a navegacao indireta

Consoante o tipo de navegacgdo indireta que deve ser ativado
para o utilizador, devem ser ativados parametros principais
diferentes.

Sdo tipos de navegacdo indireta:

e Selegdo de menus
e Andlise de menus
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Parametro Andlise de menus | Sele¢ao de menus
Navigation Anélise de menus | Selegdo de menus
type (Tipo de

navegacao)

Enable Menu Scan | Ativado Desativado
(Ativar analise de

menus)

Navigation
Timeout Enabled
(Limite de tempo
de navegacgdo
ativado)

Ativado/Desativado Ativado/Desativado

Ativar analise de menus/sele¢do de menus

Abra User Preferences (Preferéncias de utilizador).

i +
dread M write e O X TOX P2 ULM & Resetto Default S Manage ¥ %
b acrstesrrs
B ToXsP2ULM User Preferences
[-Ye)
A Home
eep Timeout Duration 5 min
@ Functions on W7
D UserPreferences Locksermics
2| Chairlog Enable Lock on 7
%5 Chair Setup
Cycle Profiles on Y]
=0 Lenting unction on W7
No Resticion
1ot Functon o 15t Profle
w05
Menu SeanRate 205
s
Aoy Quadrnt
Mena seect
Default Menu Select Menu Scan
e ety o gation e e e vt ket Menu seect
Navigaton Enty FrsProfle
Navigatonpreference User nput
ActiatinTTime 07
Q X
Userlock dislay mode 12+

Defina o parametro Navigation type (Tipo de navegacdo)
de acordo com a tabela acima.
Abra Functions (FungGes) = perfil pretendido.

Fie Comection View Help
3 LAK-H16166775 +

b wcsiesrrs

e 0 X ToxsZUM & Resetto Default < Manage % | %
TDX SP2 ULM
o0

3 Drive REM400
i Home I Name

@ Drive REM216 Drive REM400

@ Functions on l7]

REM216 Drive
O User Preferences REM 4xx series
o onmZ
= lchaigiog) &0 Seating REM216 o

x
CIEED REM216 Seating

b Lighting

& Drive REM400

REM400 Siow

REM400 Slower

REM400 Medium

REMA00 Fast

REMA00 Faster

& Seating REM400

REMA0O Tt

REM400 Reciine

REMA00 Li Leg
a x

Fig. 10-15

Defina o parametro Enable Menu Scan (Ativar analise
de menus) de acordo com a tabela acima.
Abra a funcdo pretendida neste perfil.
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Fle Comnection View Help
3 LAK-H16166775

+

™ wite W e [ X  ToXP2UM S ResetioDetaut S Monage B %
b Lacimsserrs
SO ToxszuM REM400 Slow
o
(i Home
@ Drive REM216 ceneRaL )
@ Functions REM400 Slow
REM216 Drive
O User Preferences on W7
e Profile User nput (RE.
Sjchagios & Seating REM216
off x
2% Chair Setup
REM216 Seating
=0 Lighting o
@ Drive REM400 0%
RREM400 Slow 80%
100%
REMA00 Siower
REM400 Medium 0%
8%
REMA400 st
100%
REMA400 Faster 100%
TuRn
@ Seating REM400 “Tum Boost at Max Speed 200 %
REMA00Tilt MaxTum Speed o
MinTum Speed 0%

REMA00 Recline

REMA400 LH Leg

Fig. 10-16
Defina o parametro Navigation Timeout Enabled (Limite
de tempo de navegagdo ativado) como Off (Desativado)
ou On (Ativado).

7. Se o parametro Navigation Timeout Enabled (Limite de
tempo de navegacgdo ativado) estiver definido como Off
(Desativado), programe um interruptor externo para
aceder ao modo de navegagdo. Consulte a secgdo 10.11
Programar interruptores externos, pdgina106

Outros parametros das preferéncias de utilizador

Fle Comecton View i
3 LAK-H16166775 a0
@ dres  Hwie @ ™ O X TOXSP2 ULM & ResettoDetautt S Manage Y %
L
D ToxsPzuLM User Preferences
o
in Home |
Sieep Timeout Duration 5 min
@ Functions Enable Joystick Wakeup on W7
O User Preferences. ook SETTINGS
2 chairtos bl Lock on
% Chair Setup
Cyce Profles
D Lighting
® s
405
Number of Menu Scan Cycles before e (C) 3
Scan Selection © Any Quadrant
® Menu Select
® First Profle
Navgationprference ©® Userlnput
oL sermvcs
ActivationTime 075
ospuvsErGs
User clock display mode: 12 Hour
User clock offst hours on
Q x
0 min

® | Timeout for navigation entry (Limite de tempo para
entrada de navegacdo): define o tempo de inatividade
necessario antes de o sistema entrar no modo de
navegac¢do. Apenas para o modo de navega¢do com
Navigation Timeout (Limite de tempo de navegagdo).

Menu Scan Rate (Frequéncia da andlise de menus):
define a frequéncia com a qual a analise de menus é
iterada através do menu. Apenas para Menu Scan
(Andlise de menus).

© | Number of Menu Scan Cycles before Idle (NUmero
de ciclos de andlise de menus antes de ficar inativo):
numero de vezes que o menu é iterado antes de
ficar inativo, assumindo que ndo ha uma sele¢do do
utilizador. Para apenas Menu Scan (Andlise de menus).

© | Scan Selection (Selegdo de anadlises): configura os
quadrantes da entrada principal que podem ser
utilizados para efetuar selegdes. Apenas para a Menu
Scan (Anédlise de menus).
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® | Navigation type (Tipo de navegagdo): seleciona o tipo
de navegacao.

(® | Navigation Entry (Entrada de navegacdo): define o
ponto de entrada no menu.

@ | Navigation preference (Preferéncia de navegagao):
seleciona se a navegacdo que utiliza a interface

tatil tem preferéncia sobre a navegacdo que utiliza
entradas do utilizador. Se for necessaria uma entrada
do utilizador, o ecra realca a selecdo atual.

10.11 Programar interruptores externos

Existem muitas possibilidades de ligar interruptores externos
ao sistema, por exemplo, através das tomadas de ficha jack.

i Neste exemplo, descreve-se como programar
interruptores externos ligados as tomadas de ficha
jack do DLX-REM400 ou DLX-REM500.

A ponta da tomada de ficha jack esquerda (J1) estd
reservada para ligar/desligar a cadeira de rodas. Ndo
é possivel alterar esta definigdo.

1. Escolha a entrada que pretende editar, por exemplo,
Anel de tomada de ficha jack esquerda (J1).

2.
3 Open a Connection +
e
O-O TDX SP2 ULM
O User Preferences Not Cor ’:’:’"5;‘&“'
2 Chairlog. .
; Chale Setup wa"e Input Type
Fig. 10-17
Escolha um Input Type (Tipo de entrada).
As opgles sao:
¢ Not Connected (Nao ligado)
e 10-way switch (Comutador de 10 vias)
e 17-way switch (Comutador de 17 vias)
¢ Resistor Bands (Bandas de resisténcia); utilizaveis
em combinagdo com as teclas de fungdo
¢ Momentary button (Botao Momentaneo)
e Short + Long Press button (Botdo Pressao curta
+ longa)
3. File Connection View Help
3 LAK-H16166775 +
w % [ X  Toxseeum ) Resetto Default &= Manage Y el

@ dres  Hwie
A vnserrs

TDX SP2 ULM
0O

inj Home Power Module Input Port Debounce

Left Jack Socket (1) Ring

@« Functions REM 2¢

O User Preferences
REM 4x¢

£| Chair Log
REM Six
K CEIEETD e Input Type:
Modules Enable Input Type

Actuator Motions

=0 Lighting

TRIACU
™ Band 4
GYR100

ACT400-1

Input Port Debounce

Left Jack Socket (12) Ring

Input Type:

Q X Input Port Debounce Lighting
Toggle Lighting Output

Fig. 10-18
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1) () (5) (1) (9)
ORORORORT,

Fig. 10-19 Bandas no comutador de 10 vias

Se o parametro 10-way switch (Comutador de 10 vias),
Resistor Bands (Bandas de resisténcia) ou 17-way
switch (Comutador de 17 vias) estiver selecionado,
atribua as ag¢des pretendidas da Band 1 (Banda 1) a
Band 10 (Banda 10) ou da Band 0 (Banda 0) a Band
16 (Banda 16).

7]

a.
m
o ¢ [ X moxseeum B
( wermzs
O-O TDX P2 ULM
O User Preferences o
2 CharLog i
20 Lighting ™ fno "
8 - e
Fig. 10-20
Abra o parametro clicando no nome do mesmo.
Selecione se Stop driving and seating (Parar conducdo
e assento) deve ser ativado ou ndo movendo o
controlo de deslize. Para obter mais informagdes
sobre este parametro, consulte a sec¢do 10.8
Configurar um sistema para trag¢éo bloqueada, pdgina
102
b.

Fie Comection View Help
3 LAK-H16166775 +

@ “dred  Hwie @ ¢ [ X  Toxseum & Resetto Default S Manage ¥
A wcmesers
TDX SP2 ULM
0O
Input Port Debounce
& Home Power Modie
Left Jack Socket 01) Ring 0e
. Functions M 2 .
o swop
o r Preferenc
User Preferences REM dxx
2| Crairtog
ReM s
%5 ChaieSetwp 10y
Ranx Erabe InputType on W7
Modes
Fall-safe mode ot 1x
Acu 20
Actuator Motions B 1
. ™
0 Lighting
activated withresistance band £
oAy
ot x

INSxc

GYR100
Extend

ACT400-1
Retract

Latched Extend
Latched Retract
Togele

Band 6 Latched Togel

Fig. 10-21
Se for atribuido movimento do atuador a um
parametro, a opgdo Actuator Operation Mode (Modo
de funcionamento do atuador) deve ser selecionada.
As opgOes sdao as seguintes:

e Extend (Expandir)

e Retract (Retrair)

¢ Latched Extend (Expansao bloqueada)
¢ Latched Retract (Retra¢do bloqueada)
e Toggle (Alternar)
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e Latched Toggle (Alternar bloqueado)

Fie Comection View Help
3 LAK-H16166775

@ dres  Hwie

A vwmers
TDX SP2 ULM
o0

& Home

. Functions

O User references

g chairlog

5 Chairsetwp
Modes
Actutor Motions

=0 Lighting

REM 2

REM 4xx

REM Siox

CRaxx

ACU 20

L

TPIACY

INSxc

GYR100

ACT400-1

TOX SP2 ULM & Resetto Default & Manage

Enable Input Type

R

Short
Long Press
Input Port Debounce

Left Jack Socket (1) Ring

Iput Type
Input Port Debounce

Right Jack Socket 12)Tip
Input Type

Enable Input Type

Input Port Debounce
Right Jack Socket (12) Ring
Input Type:

Input Port Debounce

Fig. 10-22

Toggle Lighting Output

Se a opgdo Momentary button (Botdo Momentaneo)

estiver selecionada, atribua a acdo pretendida ao botdo.

a. Abra o parametro clicando no nome do mesmo.
Selecione se Stop driving and seating (Parar condugdo
e assento) deve ser ativado ou ndo movendo o
controlo de deslize. Para obter mais informagdes
sobre este parametro, consulte a seccdo 10.8
Configurar um sistema para tra¢éo bloqueada, pdgina
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b. Se for atribuido movimento do atuador a um
parametro, a opgdo Actuator Operation Mode (Modo
de funcionamento do atuador) deve ser selecionada.

Fie Comecton View Help
3 LAK-H16166775

=
@ e

b Licrtsiesrrs
TDX SP2 ULM
0O

~ i
™ Wiite

G Home

@« Functions

O User Preferences

| ChairLog

% Chair Setup
Modules
Actuator Motions

£0 Lighting

Q

REM 21

REM 4xx

REM 5o

CRaux

ACU 20

L

TRIACY

NS

GR100

ACT400-1

TOX $P2ULM & Resetto Default & Manage

Lt Jack Socket (1) Ring
Input Type
Input Port Debounce
Right Jack Socket 12)Tp

Input Type:

Input Port Debounce

Input Type:

Fig. 10-23

Toggle Lighting Output

Se Short + Long Press button (Botdo Pressdo curta +
longa) estiver selecionado, selecione a acdo pretendida
para Short Press (Pressdo curta) e Long Press (Pressdo

longa).

a. Se for atribuido movimento do atuador a um
parametro, a opgdo Actuator Operation Mode (Modo
de funcionamento do atuador) deve ser selecionada.

1637470-E
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Se pretender utilizar o comutador externo para
introduzir navegacao indireta, atribua a acdo Toggle
Navigation Menu (Alternar menu de navegagdo) ao
parametro.

[—Jo

Outros parametros

Fie Comecton View Help

3 LAK-H16166775 +

@ “dred Hwie @ e [ X Toxspaum & Resetto Default < Manage W %
A ucensers

oo TDX SP2 ULM

i Home Power Module ‘Swap Joystick Axds. Noswap

& Functions REM 23¢ CONTROL INPUTS/OUTPUTS

Left ack Socket U1) T
O User Preferences - TR
. - Input Port Debounce
2] Chair Lo
¢ REM S Leftack Socket (1) Ring
& Chair Setup
R
Modules
ACU 20
Actuator Motions
= ™
=0 Lighting

TRIACY

@

INSxc

GWR100

®

Input Port Debounce

ACT400-1 Right Jack Socket (12) Ring

Input Type

Input Port Debounce

Multipurpe

Input Type

Input Type

Fig. 10-24

® | Enable Input Type (Ativar tipo de entrada): quando
definido, o Input Type (Tipo de entrada) fica ativado.

Fail-safe mode (Modo a prova de falhas): Quando
ativado, o interruptor externo nao pode ser removido
da entrada, caso contrario, a cadeira de rodas ndo
ird funcionar.

© | Input Port Debounce (Anular ressaltos da porta

de entrada): Este pardmetro determina quando
responder a entrada. Se o sinal de entrada estiver
presente durante menos tempo do que o definido pelo
parametro, o médulo de alimentacdo ndo responde
ao mesmo.

i Input Port Debounce (Anular ressaltos da porta
de entrada) pode ser util quando, por exemplo,
o mddulo de alimentagdo tem de ignorar sinais
falsos como os gerados por um interruptor
esférico quando conduz sobre terreno irregular.

10.12 Programar botdes multifungoes

A programacdo dos botdes multifungdes é semelhante a
programacdo dos interruptores externos.
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Abra Chair Setup (Configuragdo da cadeira) —> Modules
(Modulos) —> REM 4xx ou REM 5xx.

Fie Connection View Help
A LAK-H16166775 =r

TOXSP2UM ) Resetto et

b Lcsiesrs

-
TDX SP2 ULM
0O

n Home PowerModue  emeewseses e
& Functions, REM 23 ATR
LeftJack Socket U1) Tip
O User Prefe
ser preferences REM Input Port Debounce 00s
2| ChairLog Left Jack Socket (41) i
REM 530 R
%5 ChairSetup Input Type Not Connected
R Input Port Debounce
Moduies
ACU 2 Right Jack Socket (2) Tip
Actustor Motions
Input Type Short + Long Press button
- TPl
=0 Lighting Enable Input Type. on
TPIACY Fal-safe mode
Short Press, Next Function
NS
Long Press. Next Profle
AcTa00-L Input Port Debounce 00s
Right Jack Socket (2) Ring
Not Connected
Momentary
Multipurpose Button Il
ntary button
InputT
putivee Short + Long Press button
Q * Momentary Next Function

3 Fle Connecion View ~Help
3 LAK-H16166775 2
TOX $P2 ULM
J—
TDXSP2ULM
o0
G Home Pawer Moduie
@ Functions REM 2
[
User Preferences At e
g ChairLog
REM Sioc
& Chair Setup
CRaxc
Modules
ACU 200
Actuator Motions
- ™
= Lighting
TPIACY
IN S
ACT400-1
Q x

Left Jack Socket (1) Tip
Input Port Debounce
Left Jack Socket 1) Ring.
Input Type:
Input Port Debounce
Right Jack Socket (12) Tip
Input Type
Enable Input Type
Fail-safe mode

Short Press

Long Press
Input Port Debounce
RightJack Socket 02) Ring
InputType
Input Port Debounce
Multipurpose Button
Input Type

‘mm

Long Press

Multipurpose Button I
Input Type:

Momentary

Toggle Lighting Output

Toggle Navigation Menu
Menu Scan Selection

Se Short + Long Press button (Botdo Pressdo curta +

longa) estiver selecionado, selecione a agdo pretendida

Escolha Input Type (Tipo de entrada). para Short Press (Pressdo curta) e Long Press (Pressdo

As opgOes sdao as seguintes:

longa).

Fie Connection View Help

~ . a. . iacHsers +
* Not Connected (N&o ligado) e e e ® %
~ A
¢ Momentary button (Botao Momentaneo) 0 Lcsrsors
-~ ~ °o TDXSP2 ULM
e Short + Long Press button (Botdo Pressdo curta =
P pover e
+ |onga) o rotions e [ Not Cornected
Lt REM 4xx Right Jack Socket (J2) Tip.
g ChairLog I InputType Short + Long Press button
% ChairSetup Enable InputType on
CRboc Fail-safe mode Of
o
p—
0 Lighting ™ Input Port Debounce 00s
TPIACU Right Jack Socket (J2) Ring.
AcT400-1 Multipurpose Button |
e
ot
Long Press et
e
Q * Momentary Latched Togele

Se for atribuido movimento do atuador a um
parametro, a opgdo Actuator Operation Mode (Modo
de funcionamento do atuador) deve ser selecionada.
As opg¢lOes sdo as seguintes:

e Extend (Expandir)

e Retract (Retrair)

¢ Latched Extend (Expansdao bloqueada)
e Latched Retract (Retragdo bloqueada)
¢ Toggle (Alternar)

e Latched Toggle (Alternar bloqueado)

4. Se a opgdo Momentary button (Botdo Momentaneo)
estiver selecionada, atribua a agdo pretendida ao botdo.
a. Se for atribuido movimento do atuador a um
parametro, a opgdo Actuator Operation Mode (Modo
de funcionamento do atuador) deve ser selecionada.

10.13 Instalar/Configurar entradas

alternativas
Existem tipos diferentes de entradas alternativas, que
estabelecem uma interface com o sistema de formas

diferentes. Ligue os componentes as entradas especificas;
consulte a tabela abaixo.
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Componente Entrada

SOpro e sucgao

Modulo de entrada IN5xx

Controlo de cabega com
SOpro e sucgao

Modulo de entrada IN5xx

Joystick compacto pediatrico

Mddulo de entrada IN5xx

Controlo de cabeca TPI

Controlo mentoniano TPI

Joystick compacto com um | TPI
botdo

Controlo com quatro TPI
sensores de proximidade

Interruptor de paragem do
comando

Mddulo de alimentagdo

i

Para instalar um interruptor de paragem do comando,
basta ligar o Mdodulo de alimentagdo utilizando o
cabo de interface e o conector de 4 vias com o cabo
de barramento. Consulte o diagrama de cablagem na
sec¢do 3.8 Diagramas de cablagem, pdgina 17. Nao
€ necessario programar.

Programar

Abra Functions (FuncGes).

Adicione um novo perfil ou a fungdo de utilizador ao
perfil existente. Para obter mais informacdes sobre a
adicdo de perfis e fungGes, consulte a seccdo 10.1 A¢bes
de perfis e fungbes, pdgina 95.

New

Drive Function Name.

Function User Input

Profle Usernput |

Profle User Input

Defina Function User Input (Entrada de utilizador da
fungdo) como Input Module (Mdédulo de entrada) ou
para Third Party (Terceiros), consoante a entrada do
componente.

i O procedimento é idéntico para as fungbes de
tracdo, assento e conectividade.

Abra Chair Setup (Configuragdo da cadeira) —> Modules
(Mddulos) —> IN 5xx ou TPI, consoante a entrada do
componente.
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Modificar a configuragdo da cadeira de rodas com a ferramenta para PC

Fle Connection View Help
3 LAK-H16166775

TOX SP2 ULM & Resetto Default  $ Manage

=
o
°

TPI

-CONFIGURATION
User Input Configuration

Neutral Window

A TDX SP2 ULM
(Y]

{nj Home Power Module

Functions REM 20¢ Proportional Joystick v

User Preferences v Joystick
e portional Joystick

G Joystick Throw
REM S0c Joystick Switch Threshold

Swi d Array

a e jo

Chair Setup

R Tremor dampering Switched Joystick
Modules Joystick Rotation Angle Sipand Puff

ACU 20
Actuator Motions Swap Joystick Axs Noswap

™

=0 Lighting
Contrl Input 4
TRIACY
IputType Not Comected
INSx Input Port Debounce
w100 Contrl Input/Output 6
IputType Not Comected
ACT400-1
Input Port Debounce

Control Input/Output 8

x
Q Input Type Not Connected

Defina User Input Configuration (Configuracdo de
entrada de utilizador) para o componente pretendido.
As opgdes sao:

e Joystick proporcional: joystick compacto pediatrico,
controlo mentoniano, joystick compacto com um
botdo

e Discrete Proportional Joystick (Joystick proporcional
discreto): ndo utilizado

e Interruptores: controlo com quatro sensores de
proximidade, controlo de cabega com sopro e
sucgao

e Switched Head Array (Controlo de cabeca
comutado): Controlo de cabega

e Joystick comutado: ndo utilizado

e Sip and Puff (Sopro e sucgdo): sopro e sucgdo

Consoante o componente, modifique pardmetros
adicionais. Para entradas comutadas, como sopro e
sucgdo, é possivel encontrar os parametros em User
Preferences (Preferéncias de utilizador). Consulte

a secgdo 5.2.1 Descri¢éo geral das preferéncias de
utilizador, pdgina 51.

Para obter mais informagdes sobre como instalar um
maddulo de sopro e sucgdo, consulte 10.15 Instalagdo
do mddulo de sopro e sucgdo, pdginalll

Instalar/Configurar saidas

Forward

Outer band: long pr

Inner band: short/
momentary press

sy

Reverse

Fig. 10-25 Quadrantes e bandas de ativagdo

O cartdo de func¢do de utilitdrio permite que o utilizador
controle as fung¢des de iluminagdo ou as saidas externas
utilizando o mddulo de saida DLX-OUT500. Os switches sdo
apresentados num cartdao de func¢do de utilitario com os
icones localizados em duas bandas de ativacgdo circulares,
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pressdo curta/momentanea e pressdo longa, no interior de
quatro quadrantes (consulte a secgdo 10-25 Quadrantes

e bandas de ativagdo, pdgina109. O tempo de ativagdo

a distinguir entre pressao longa e pressao curta pode ser

alterado nas preferéncias do utilizador. Consulte a secgdo
5.2.1 Descrigdo geral das preferéncias de utilizador, pdgina
51.

O quadrante e a posigdo dos icones nas bandas mostram
ao utilizador como selecionar e operar os switches com as

suas entradas de utilizador.

A instrugdo seguinte mostra como programar a primeira
saida de controlo do DLX-OUT500 utilizando uma pressao

curta/momentanea para a frente como um exemplo.

1.
2.

110

Abra Functions (FungGes).

Adicione uma nova fungdo de utilitario ou abra a fungdo
de utilitario existente. Consulte a sec¢do 10.1 A¢bes de
perfis e fungdes, pdgina 95.

Desloque-se para a sec¢do do comando de entrada
pretendida, como Forward Momentary/Short Press

(Pressdo momentadnea/curta para a frente).

3 Open a Connection =

@ drad Hwe
LAKCH16166775

e= C12H10A9B01X-03

00 Febienaigaton®  vs0

ini Home

@ Functions

User Preferences

Chair Log

{ [ jo

Chair Setup
Core Features

& Drive Limits

& Gyro Limits

=0 Lighting

2o o

o REM2XX D

[

@5 REM2XX S

s1

o Utility
Mouse Mover

Utility

@ REM400 D
b1
D2

D3

@0 REM400'S

~

TDXSP2ULM & Resetto Default & Manage

Allow Muitiple Quadrants off [x
press

Output ¢ OUT500-10utput1

Activation Mode None

Positon Lights
Display lcon ©

Left Indicator

FORWARD LONG PRESS Right Indicator

Output Hazard Lights
Default None REM400 Hom

Sets the output for Forwa REMS500 Homn
OUT500-1 Output 1

Display lcon
OUT500-1 Output 2
REVERSE MOMENTARYISHORTP! 17500, 1 Output 3
Output ‘OUT500-1 Output 4
Display lcon ® OUT500-1 Output 5
REVERSE LONG PRESS CUISCOLEONEES
Outout OUT500-1 Output 7
‘OUT500-1 Output 8
Display lcon pei
et o
Output Hazard Lights

Fig. 10-26

Atribua a saida OUT500-1 Output 1 (Saida 1 OUT500-1)
ao parametro Output (Saida).

9

4 Opena Connection

+

o A i -
W D

[}

e

O User Preferences

=

LAK-H16166775

Home

Functions

Chair Log
Chair Setup

Core Features

& Drive Limits

Gyro Limits

Lighting

C12H10A9BO1X-03
00 FoibieNaigation ®  v50

& REM2XX D

D1

& REM2XX S

s1

& Utility

Mouse Mover

TDXSP2ULM &, Resetto Default 2 Manage

~,

1]

Allow Multiple Quadrants off [x
o R
Output OUT500-1 Output 1
‘Activation Mode Momentary _~
Display lcon None

Momentary
FORWARD LONG PRESS

Latch ON
Output

Latch OFF

Default None Toggle

Sets the output for Forward Quadrant Long Press.

. Display lcon None
eress
@ REMA00D Output None
Display lcon None
o1
02 Output None
Display con None
03 ey
e e
Output Hazard Lights
@ REM400S > erard el
Fig. 10-27

Defina o parametro Activation Mode (Modo de ativagdo)
para o valor pretendido.
Os seguintes modos estdo disponiveis na lista:

None

(Nenhum)

Momentary
(Momentaneo)

Ative uma saida desde que o switch
esteja selecionado. Ao escolher este
modo ndo é possivel configurar a
segunda banda para esta diregdo.

Latch

ON

(Blogueio
ativado)

Ative uma saida e permaneca ativado
quando o switch é desselecionado.

Latch

OFF

(Blogueio
desativado)

Desative uma saida e permaneca
desativado quando o switch é
desselecionado.

Toggle
(Alternar)

Altere o estado de saida da corrente e
permaneca neste novo estado quando
o switch é desselecionado.

3 Opena Connection

©)

[}

O User Preferences

a
a

~
"4 Read

LAK-H16166775
C12H10A9B01X-03
0O  Fesible Navigation ®

Home

Functions

Chair Log
Chair Setup
Core Features
Drive Limits
Gyro Limits

Lighting

@ ™ O

& REM2XX D

D1

& REM2XXS

s1

@ Utility

Mouse Mover

( Displaylcon )

& razara ugnss
o Horn
TOXSP2ULM & Resetto 1 [Prem
| Reverse Arow
<+~ LeftAmow
— RightArow

$ Up-Down Arow

ple Quadrants -
A Momentary U
ore e
v
4 Momentary Left

Output

Activation Mode y
i P Momentary Right

X LatchedUp

FORWARD LONG PRESS ¥ Latched Down
Output . Latched Left
Default None P Latched Right

© Mouse Clck Left

e e cumror orva
@ Mouse CickRight

Utiity Display con  Select
_REVERSE MOMENTARY/SHORT PRes: % Next
utput - /I
& REM400D Output Previous/Back
Display Icon A Home
b1 1 one
REVERSE LONG PRESS 2 Two
D2 Output 3 Three
Display lcon
D3 Py 4 Four
5 Fve
_LEFT MOMENTARY/SHORT PRESS _|
6 six
Output
& REM400S o - .

Defina o pardmetro Display Icon (icone de visualizacio)
para o valor pretendido. Selecione um icone de
visualizagdo a partir da lista dos icones disponiveis.
Modifique os parametros para os outros comandos.
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8. Desloque-se para a secgdo General (Geral).
9.

& Opena Connection +

TR—
@ s Hwne

1 akcHis166775

@ ¢ [ X ToXeuM 2 Rescttobeml S vae

e C12H10A9B01X-03
00  Fexbie Navigation ®  v50
{n Home
s GENERAL
(0 AR Utility Function Name
O User Preferences a Uity Enable Utility Function on l7]
2] Chairlog FunctionU...  Profile User Input (REM 4xcseries)
= Mouse Mover
Navigation Timeout Enabled on W~
% Chair Setup
Utiity Allow Multiple Quadrants off [x
i= Core Features Default Off
7 Drive Limits @ REM400D Allows quadrants to be activated simultaneously.
& Gyro Limits o1 FoRWA: PR
Output OUT500-1 Output 1
=D Lighting
Act Mod Momenta

Defina o parametro Allow Multiple Quadrants (Permitir
varios quadrantes) como On (Ativado) para permitir a
comutagdo simultanea de duas saidas.

10.15
suc¢ao

Instalagao do modulo de sopro e

O moédulo de entrada inclui um mddulo de sopro e sucgdo.

Um moddulo de sopro e suc¢do fornece ao utilizador a
capacidade de ativar quatro entradas digitais com a sua

respiracdo através de um tubo, consoante o nivel da pressdo

(forte ou ligeira) e uma diregdo (sopro ou sucgdo). Estas
entradas podem ser utilizadas para controlar a¢des de
condugdo ou assento.

1. Abra Functions (Fungdes).

2. Adicione a func¢do de utilizador ao mddulo de sopro e
sucgdo. Para obter mais informagdes sobre a adigdo de
perfis e fungdes, consulte a seccdo 10.1 A¢bes de perfis
e fungdes, pdgina 95.

New Drive Function

Drive Function Name.

Function User Input

Defina Function User Input (Entrada de utilizador de
fungdo) como Input Module (Mdédulo de entrada).

i O procedimento é idéntico para as fungdes de
tracdo, assento e conectividade.

4. Abra Chair Setup (Configuragdo da cadeira) —> Modules
(Mddulos) —> IN 5xx.

1637470-E
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FleConnaction”View ~Help
3 LAK-H16166775

w e [0 X  Toxseum 5 Resetto Default < Mamage

=
o
°

1w :
00O ToXsP2uM L XX

{n Home Power Module
USER INPUT - CONFIGURATION

@ Functions REM 2x¢ User Input Configuration Sipand Puff v

Proportonal Joystick
O User Preferences - USER WPUT -5 AND PUFF SETUP portoraiior

Discrete Proportional Joystick

o Sip and Puff Ramp Time IR

Sljctagiog Switches
REM Sc

% Chairsetwp
= R Jack Socket Tip

Joystick
Modules Input Type Sipand Puff
ACU 20

Actuator Motions Input Port Debounce:

- il jack Socket Rin
50 Lghting Jack Socket Ring

InputType Not Connected
TPIACY e

Input Port Debounce:
IN S

ACT400-1

Q x

Defina User Input Configuration (Configuracdo de
entrada de utilizador) como Sip and Puff (Sopro e
suc¢do).

6. Calibre 0 médulo de sopro e sucgdo; consulte a secgdo
10.15.1 Calibragdo de sopro e sucgdo, pdginalll

7. Abra User Preferences (Preferéncias de utilizador) para
ajustar o comportamento de viragem para as entradas
comutadas. Para obter mais informacdes, consulte
a secgdo 5.2.1 DescrigGo geral das preferéncias de
utilizador, pdgina 51.

10.15.1 Calibra¢dao de sopro e suc¢ao

i As principais operagbes de entrada de dados,
tal como conduzir, sdo desativadas ao utilizar a
ferramenta de calibragdo. Isto é por motivos de
seguranga para impedir o funcionamento involuntario
durante a calibragdo.

Existem trés zonas de pressdo para cada diregdo de pressao
(sopro e sucgdo):

e Zona neutra,
e Zona suave e
e Zona forte.

A resposta do mdodulo de sopro e sucgdo a uma entrada de
sopro ou sucgao, depende da zona na qual a pressao incide:
forte ou suave. As pressdes da zona neutra sdo ignoradas.

Uma vez que todos os utilizadores tém capacidades
diferentes, o médulo de sopro e sucgdo pode ser calibrado
para alterar o tamanho e a posicdo destas zonas. As zonas
devem ser definidas para que um utilizador possa controlar
a cadeira de rodas de forma confortavel e consistente. Uma
ferramenta de sopro e sucgdo é utilizada para determinar os
limiares de pressdo que definem as zonas. Esses limiares sdo:

e Limite minimo para sucgdo suave,
e Limite minimo para sucgdo forte,
e Limite minimo para sopro suave e
e Limite minimo para sopro forte.

Para calibrar o médulo de sopro e succdo, tem de registar
medi¢des de pressdo a partir de uma série de amostras de
pressdo realizadas pelo utilizador e ajustar os quatro limiares
de pressdo em conformidade.
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1. e 4. O utilizador executa sucgdo forte, sucgdo suave, sopro

' s Swie *‘u X wemm e S LR forte e sopro suave sem nenhuma ordem especifica.

D T REM400 S Para cada sopro e sucgdo, é registado um nivel de

G Hone o omeres o pressdo ® na ferramenta de calibragdo. Com base nos

oo e niveis registados, pode determinar o melhor nivel para

A S definir cada limiar de pressdo.

= st m— 5. Arraste os controlos de deslize de limiar correspondentes.

ZD Lighting Max Forward Speed 0%
& DrveREM400 i Forar st e Para sucgdo suave, arraste o controlo de deslize
ooy o © para a posicdo mesmo por baixo da sucgdo
me suave do utilizador. Qualquer pressdo posterior
rr— abaixo do controlo de deslize de limiar © estd em
— o zona neutra ® e é ignorada. A press3o acima do
| controlo de deslize de limiar © e abaixo do controlo
vt de deslize de limiar ® est4 na zona suave ©, sendo
— - determinada uma sucgdo suave.

= | meoorsas T Deceroton e Para uma sucgdo forte, arraste o controlo de deslize

. smsuTY

para a posicdo mesmo por baixo da sucgdo forte
do utilizador. A pressdo abaixo do controlo de
deslize de limiar ® ndo é considerada uma sucgdo
forte. A pressdo acima do controlo de deslize de
limiar ® estd na zona forte ®, sendo determinada
uma sucgao forte.

e Para sopro suave, arraste o controlo de deslize @
para a posicdo mesmo por cima do sopro suave
do utilizador. Qualquer pressdao posterior acima do
controlo de deslize de limiar @ estd em zona neutra
(® e é ignorada. A pressdo abaixo do controlo de
deslize de limiar @ e o controlo de deslize M estdo
na zona suave ®, sendo determinados como sopro
suave.

e Para sopro forte, arraste o controlo de deslize ®
para a posi¢do mesmo por cima do sopro forte do
utilizador. A pressdo acima do controlo de deslize
de limiar @ ndo é considerada um sopro forte. A
pressdo abaixo do controlo de deslize de limiar O
esta na zona forte @, sendo determinada como
sopro forte.

Abra Connection (Ligacdo) na barra de menus.
2. Selecione Sip and Puff Calibration (Calibragdo de sopro
e sucgdo).

®| Zona forte para entrada de sucgdo . .
. — : — Tempo de aceleragdao de sopro e sucgao
Controlo de deslize de limiar para ajustar o limite
minimo para suc¢do forte O Sip and Puff Ramp Time (Tempo de aceleragdo de
da d - sopro e succdo) define a quantidade de tempo que uma
©| Zona suave para entrada de succdo entrada de pressdo deve permanecer na zona suave
©| Controlo de deslize de limiar para ajustar o limite antes de ser registada como um sopro ou sucgdo suave.
minimo para succdo suave Consequentemente, também fornece:
®| Zona neutra para entrada de sucgdo e Tempo para um utilizador passar da zona neutra a zona
forte e
(®| Zona neutra para entrada de sopro e um filtro para qualquer ruido (pressdes ndo intencionais)
@| Controlo de deslize de limiar para ajustar o limite nos limites da zona.
minimo para sopro suave ,;
®| Zona suave para entrada de sopro
(| Controlo de deslize de limiar para ajustar o limite @ @ @
minimo para sopro forte ) ]
@ | Zona forte para entrada de sopro
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O tempo de aceleragdo © comega no ponto em que a
entrada de pressdo ©, ® ou (® passa a zona suave ® — a
partir da zona neutra O, quando a pressdo estd a aumentar
ou a partir da zona forte @, quando a pressdo diminui. Uma
entrada de pressdo ©® que atinge a zona forte antes de o
tempo de aceleragdo expirar, é registada como um sopro ou
succdo forte. Uma entrada de pressdo ® dentro da zona
suave no fim do tempo de aceleragdo é registada como
um sopro ou sucgdo forte. As entradas de pressdo ® que
incidem na zona neutra antes do tempo de aceleragdo nao
sdo registadas como uma entrada.

@t

v

©
>

Quando definir Sip and Puff Ramp Time (Tempo de
aceleracgdo do sopro e suc¢do), deve ter em atengdo os outros

1637470-E
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utilizadores que ndo podem produzir um sopro ou uma
succdo forte durante o tempo de aceleragdo. Se o tempo de
aceleragdo definido for demasiado baixo, o utilizador poderd
ndo atingir a zona forte @ a tempo, sendo registado um
sopro ou uma suc¢do suave, em vez do sopro ou sucgdo
forte pretendida. Para utilizadores que necessitam de mais
tempo para atingir a zona forte, é necessario o tempo de
aceleracdo © ser prolongado, para que a entrada de pressdo
@D seja registada como um sopro ou uma sucgdo forte.

1. Abra Chair Setup (Configuracdo da cadeira) —> Modules
(Mddulos) —> IN 5xx.

2. Ajuste Sip and Puff Ramp Time (Tempo de aceleragdo
de sopro e sucg¢do).
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11 Diagnoésticos

OpcgGes de diagnodstico:

e System Summary (Resumo do sistema)

e Active Errors (Erros ativos)

e Event Log (Registo de eventos)
e Chair Statistics (Estatisticas da cadeira)

e Real-time diagnostics (Diagndsticos em tempo real)

11.1 Ver resumo do sistema

Ferramenta para iOS

Ferramenta para PC

11.2 Ver erros ativos

Ferramenta para iOS

iPod = 13:28 3

]

< Back Chair Log =

Chair Log Statistics ]

ACTIVE ERRORS

Left Park Brake Error
DLX-PM75AL-A

EVENT LOG

Ferramenta para PC

Events O Re

88 events recorded

ACTIVE EVENTS

Right Park Brake Error FC:6

Left Park Brake Error FC:5
DLX-PM75AL-A

Gyro orientation error FC
DLX-GYRL00-A

Carrier & 9:30 AM )
D s Left Park Brake Error TODAY
System Summary DLX-PM75AL-A .
< Back S & DLX-HKEV02-A 13 11 Nov 2016, 13:30:06 Left Park Brake Error o
ystem Summary bt °
DLX-REM211-A 14 .
° Programming Changed
Chair DX GYRI00-ALL . DLX-PM75AL-A
Power Module ) . DLXPMTSALALS 11 Nov 2016, 11:43:29
DLX-PM60AL-A Firmware: 4.1.12 nsison °
App: 4.1.12 System Available
Hardware: 1.3 DLX-PM75AL-A
Serial No.: 1156190664 11 Nov 2016, 11:14:51
Remote Firmware: 4112 Programming Changed
DLX-REM400-A e a
App: 4112

GUI: 4112

Asset 1: 4112

Asset 2: 4112
Hardware: 1.2

Serial No.: G16138666

Cligue no botdo Active Errors (Erros ativos) para ver, se
aplicavel, quais sdo os erros atuais. Cada entrada neste
registo apresenta o erro, o respetivo codigo flash (por
exemplo, FC5) e o componente onde o erro se verifica.
Cligue na entrada do erro para visualizar uma descri¢do de

Tools .. ~ e
erro com malis lnformagoes Uteis sobre o mesmo.
Access Key

DLX-HKEY02-A Firmware: 4.0.5

Cligue em Back (Voltar) ou Close (Fechar) para sair de Active
Errors (Erros ativos).

Access Level: Manufacturer

Cligue no botdo System Summary (Resumo do sistema) para

ver o ecrd System Summary (Resumo do sistema). 11.3 Ver estatisticas da cadeira

Aceda a Chair Log (Registo da cadeira) para ver uma lista
abrangente das estatisticas atuais do sistema. As estatisticas
da cadeira estdo divididas nas seguintes secg¢oes:

O ecrd System Summary (Resumo do sistema) apresenta
detalhes dos mddulos ligados do sistema, tais como:

e Moddulos ligados

e Versdo do software do mddulo

e Numero de série do mddulo

¢ Nivel de acesso da LiNX Access Key

e Utilizacdo da bateria
e Estatisticas de tragdo

Ferramenta para iOS

Clique em Back (Voltar) ou Close (Fechar) para sair de T i =
System Summary (Resumo do sistema).

Ferramenta para PC

= ra: Qe
< Back Chair Log El OO oA

BATTERY USAGE

Battery Charging Time

0 secs

Number of Charge Cycles
.

Band 1 Indicator Time [ s
Osecs

Band 2 Indicator Time [ LE]
0secs
Band 3 Indicator Time [ TTTiN]
Osecs
Band 4 Indicator Time [LTTH]
0secs
Band 5 Indicator Time oy

Ler a utilizacdo da bateria

Para ver mais informagdes sobre uma estatistica da bateria,
cligue numa estatistica e serd apresentada uma descrigao
atil no painel de ajuda local.

As estatisticas disponiveis sdo detalhadas na tabela seguinte.
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Estatisticas de utilizagdo
da bateria

Detalhes

Battery Charging
Time (Tempo de
carregamento da
bateria)

O tempo durante o qual as
baterias foram carregadas.

Number of Charge
Cycles (Numero de
ciclos de carga)

O numero de vezes que as
baterias foram carregadas.

Band 1 Indicator Time
(Tempo do indicador da
banda 1)

O tempo total de funcionamento
do sistema LiNX com o estado
de carga entre 0 e 20%.

Band 2 Indicator Time
(Tempo do indicador da
banda 2)

O tempo total de funcionamento
do sistema LINX com um estado
de carga entre 20 e 40%.

Band 3 Indicator Time
(Tempo do indicador da
banda 3)

O tempo total de funcionamento
do sistema LiINX com um estado
de carga entre 40 e 60%.

Band 4 Indicator Time
(Tempo do indicador da
banda 4)

O tempo total de funcionamento
do sistema LINX com um estado
de carga entre 60 e 80%.

Band 5 Indicator Time
(Tempo do indicador da
banda 5)

O tempo total de funcionamento
do sistema LINX com um estado
de carga entre 80 e 100%.

Average Battery Voltage
(Tensdo média da
bateria)

A tensdo média da bateria
durante os ultimos 31 dias.

Last Charge Timestamp
(Carimbo de
data/hora do ultimo
carregamento)

A data e a hora quando as
baterias foram postas a carregar
pela dltima vez.

Number of High Battery
Events (NUumero de
eventos de sobrecarga
da bateria)

O numero de adverténcias de
sobrecarga da bateria.

Number of Low Battery
Events (Numero de
eventos de bateria
baixa)

O numero de adverténcias de
bateria baixa.

Number of Deep
Discharge Warnings
(Namero de
adverténcias de
descarga profunda)

O numero de adverténcias de
descarga profunda.

Diagndsticos

Repor a utilizagdao da bateria

1.

Ferramenta para
ioS

iPod = 13:22

< Back Chair Log

BATTERY USAGE

Last Charge Timestamp
26 0ct 2016, 14:11:04

Number of High Battery Events
o

Number of Low Battery Events

Number of Deep Discharge Warnings

Battery Usage Last Reset
Never Reset

Reset Battery Usage

DRIVE STATISTICS

Average Motor Current
i

Ferramenta para PC

Cligue no botdo Reset Battery Usage (Repor utilizagdo

da bateria).

Ferramenta para
ioS

Warning
Battery Statistics should only be reset
after replacing the batteries of the

wheelchair.

Cancel OK

Ferramenta para PC

Cligue em OK ou em Yes (Sim) para continuar.

Ler estatisticas de tracdo

Para ver mais informagdes sobre uma estatistica de tragao,
clique numa estatistica e serad apresentada uma descrigdo no

painel de ajuda local.

As estatisticas disponiveis sdo detalhadas na tabela seguinte.

Battery Usage Last
Reset (Ultima reposicdo
de utilizagdo da bateria)

Data de quando estas estatisticas
foram repostas pela ultima vez.

Estatistica de tracdo

Detalhes

1637470-E

Average Motor Current
(Corrente média do
motor)

A corrente média consumida por
todos os motores ao conduzir.

Maximum Left Motor
Current (Corrente
maxima do motor
esquerdo)

O pico medido da corrente do
motor.

Maximum Left Motor
Current Time (Tempo
de corrente maxima do

motor esquerdo)

O tempo durante o qual foi
produzido o "consumo maximo
de corrente de tracdo".
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Estatistica de tragdo

Detalhes

Maximum Right Motor
Current (Corrente
maxima do motor
direito)

O pico medido da corrente do
motor.

Maximum Right Motor
Current Time (Tempo
de corrente maxima do
motor direito)

O tempo durante o qual foi
produzido o "consumo maximo
de corrente de tragdo".

Powered Up
Time (Tempo de
funcionamento)

O total de tempo de
funcionamento do maddulo
de alimentagdo da cadeira de
rodas.

Drive Time (Tempo de
tracdo)

O total de tempo que a cadeira
de rodas foi conduzida.

Average Drive Time
(Tempo de tracgdo
médio)

O tempo médio de tracgdo.

Time Near Maximum
Current (Tempo préximo
da corrente maxima)

A duragdo da corrente dentro
de 20% do limiar maximo.

Drive Statistics Last
Reset (Ultima reposicdo
das estatisticas de
tracdo)

Data de quando estas estatisticas
foram repostas pela ultima vez.
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Repor estatisticas de tra¢do

1.
Ferramenta para Ferramenta para PC
i0S
iPod = 13:34 L ]
J
{ Back Chmog B
DRIVE STATISTICS
7374 A
Maximum Right Motor Current Time
21s
Powered Up Time
1day, 12 hrs, 41 min
Drive Time
Average Drive time
Time Near Maximum Current
Drive Statistics Last Reset
Clique no botdo Reset Drive Statistics (Repor estatisticas
de tragdo).
2.

Ferramenta para
ioS

Ferramenta para PC

Warning
Resetting Drive Statistics will clear all
logs relating to the wheelchair
electronics and motors usage.

Cancel OK

Clique em OK ou em Yes (Sim) para continuar.

Cligue em Back (Voltar) ou Close (Fechar) para sair de Chair
Statistics (Estatisticas da cadeira).

11.4 Ver diagndsticos em direto

iPod = 11:33 3 @)
! ™
o L
¢{ Back Live Diagnostics =
Drive
ACTUATOR
™. Angle Sensor ACT400-1

Fig. 11-1

1637470-E



Os diagnodsticos em direto real sé estdo disponiveis quando a
ferramenta LiNX Access para iOS estd ligada a uma cadeira de
rodas. Os parametros (consulte a secgdo Lista de pardmetros,
pdginal17 no ecrd Live Diagnostics (Diagndsticos em direto)
estdo divididos em dois categorias:

e Tragdo e
e Atuadores.

Lista de parametros
Drive (Tragao)
Pedido de velocidade (%)
Pedido de viragem (%)
Motor esquerdo

e Tensdo (V)
e Corrente (A)
* Resisténcia (mQ)

Motor direito

e Tensdo (V)
e Corrente (A)
* Resisténcia (mQ)

Tensdo da bateria (V)
Botdo de velocidade (%)
Actuators (Atuadores)

Angulo do sensor (°)

1637470-E

Diagndsticos

1. Clique no botdo Live Diagnostics (Diagndsticos em
direto).

2. Clique na categoria pretendida para ver graficos e dados
em tempo real.

3. Clique no botdo Back (Voltar) duas vezes para sair de
Live Diagnostics (Diagndsticos em direto).

11.5 Apagar o registo de eventos

Esta funcionalidade s6 esta disponivel quando uma cadeira
de rodas estd no modo Connection context (Contexto de
ligacdo).

Ferramenta para PC

Events ‘@

Para limpar o registo de eventos, clique no botdo Reset Log
(Repor registo) na parte superior dos registos.
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12 Estrutura dos nomes dos programas
Por predefinicdo, o nome do ficheiro, o nome do programa e o nome do sistema sdo compostos pela configuracdo da cadeira
de rodas. O nome do programa pode ser alterado para um nome mais familiar.

RIO1/E/@ 6/ABA0GOX-[12

Speed
D) Power Module
Model
L(A) Propulsion

L@ Revision of File
nght system
User Input
Powered Positioning

Fig. 12-1 Exemplo de um nome de programa Kite (motor de 2 polos, apenas tracdo) utilizando o formato de nomenclatura vdlido até julho de 2018

RI1YIE

X|-

- E) Speed

D) Power Module
—C) Motor

Model

A Propulsion

Revision of Bundle Config
Light system
User Input
Powered Positioning

Revision of Chair Config

Fig. 12-2 Exemplo de um nome de programa Kite (motor de 2 polos, apenas tragdo) utilizando o formato de nomenclatura vdlido desde agosto de 2018

®

Propulsdo

®

Modelo

Motor

Médulo de alimentagdo

Velocidade

Posicionamento elétrico

Entrada do utilizador

Sistema de iluminagdo

Revisdo da configuragdo do ficheiro ou conjunto de ficheiros

SEICRIC-RIGRICARGARCNN®)

Revisdo da configuracdo da cadeira

12.1 Matrizes de utilizagcao
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Estrutura dos nomes dos programas

Motor
| £
Modelo ; & )
Em g
linha 2 polos 4 polos DuraWatt
(2 LS (Y) | HS (X) | LS (W) | HS (V) LS (T) | HS (S) | UHS (R)
Kite - X X X X - - - X
TDX SP2 - - - X X - X X X
Bora/Spectra XTR - X X X X - - - -
Fox X - - - - - - - -
Storm4, Storm# X-plore - - - X X - - - X
Storm# Max - - - - - X - - -
Tipo de Velocidade
moddulo de
Motor . ~
alimentacéo 03 06 08 10 12
LiNX
Z | Motor em linha DLX-PM60 X X X - -
Y | 2 polos (baixa velocidade) DLX-PM75/ X X - - -
X | 2 polos (alta velocidade) DLX-PM75AL - - X X -
W| 4 polos legados (baixa X X - - -
velocidade)
V| 4 polos legados (alta - - X X -
velocidade)
U| 4 polos legados (HD) DLX-PM120/ - X - . .
DLX-PM120AL
T | DuraWatt (baixa velocidade) - X - - -
S | DuraWatt (alta velocidade) - - X X -
R | DuraWatt (velocidade - - - x3 X
ultra-alta)
Posicionamento elétrico
Modelo Assento Assento Ultra Low
Standard/Modulite Assento Max Assento Recaro Maxx
Kite X X - -
TDX SP2 X X - X
Bora/Spectra XTR X X - -
Fox X - - R
Storm4, Storm# X-plore X - X -
Storm# Max X X - -

12.2 Formato de nomenclatura

3. Apenas Franga

1637470-E
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Até julho de 2018 Desde agosto de 2018
® | R = Tragdo pelas rodas traseiras

C = Tragdo pelas rodas centrais

F = Tracdo pelas rodas dianteiras

01 = Kite 1 = Kite
02 = TDX SP2 - Motores legados 2 = TDX SP2
12 = TDX SP2 - Motores DuraWatt 3 = Bora/Spectra XTR
03 = Bora/Spectra XTR 4 = Fox
04 = Fox 5 = Storm4, Storm# X-plore, Storm#4 Max
05 = Storm#4, Storm# X-plore
06 = Storm* Max
© | Ndo utilizado. Incluido em ®. Z = Motor em linha
Y = 2 polos (baixa velocidade)
X = 2 polos (alta velocidade)

W = 4 polos legados (baixa velocidade)
V = 4 polos legados (alta velocidade)
U = 4 polos legados (HD)

T = DuraWatt (baixa velocidade)

S = DuraWatt (alta velocidade)

R = DuraWatt (velocidade ultra-alta)

® | A = Ndo utilizado
B = Ndo utilizado
C = DLX-PM60
D = Nao utilizado
E = DLX-PM75
F = DLX-PM75AL
G = DLX-PM120
H = DLX-PM120AL
® |03
06
08
10
12
® | Al = Inclinagdo elétrica de «eixo fixo» (20°) Drive only (Apenas tragdo)
A2 = Inclinagdo elétrica (30°), mudanga do CoG A0 = Sem atuadores?
A3 = Eleva¢do do assento e inclinagdo elétrica (300 mm, 30°), Standard seat / Modulite seat (Assento
mudan¢a do CoG Standard/Modulite)
A4 = Inclinagdo elétrica (12°) Al = Inclinagdo elétrica de «eixo fixo» (20°)
A5 = Eleva¢do do assento e inclinagdo elétrica (300 mm, 28°), A2 = Inclinagdo elétrica (30°), mudanga do CoG
mudanc¢a do CoG - S
A3 = Elevacdo e inclinagdo (300 mm, 30°), mudanca
A6 = Elevagdo de coluna e inclinagdo de «eixo fixo» (250 mm, do CoG
25°
) A4 = Elevagdo de coluna e inclinagdo de «eixo fixo»
(250 mm, 25°)

4. Se o sistema de iluminagdo estiver equipado: utilize o perfil A1, B1 ou C1 (de acordo com o assento)
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Estrutura dos nomes dos programas

Até julho de 2018

Desde agosto de 2018

(® | A7 = Recaro com inclinagdo de «eixo fixo» (25°)

mudanca do CoG

A8 = Recaro com elevagdo de coluna e «eixo fixo» (250 mm, 25°)
A9 = Ultra Low Maxx com inclinagdo (50°), mudanga do CoG

BO = Ultra Low Maxx com elevacdo e inclinagdo (300 mm, 45°),

Max seat (Assento Max)
B1 = Inclinagdo elétrica de «eixo fixo» 25°

B2 = Elevagdo e inclinagdo (300 mm, 28°), mudanca
do CoG

Recaro seat (Assento Recaro)
C1 = Inclinacdo elétrica de «eixo fixo» (25°)

C2 = Elevagdo de coluna e inclinagdo de «eixo fixo»
(250 mm, 25°)

Ultra Low Maxx seat (Assento Ultra Low Maxx)
D1 = Inclinagdo elétrica (50°), mudanca do CoG + LNX

D2 = Elevagdo e inclinagdo (300 mm, 45°), mudanga
do CoG + LNX

D3 = Inclinagdo elétrica (50°), mudanga do CoG + ADP

D4 = Elevagdo e inclinagdo (300 mm, 45°), mudanga
do CoG + ADP

D5 = Inclinagdo elétrica (50°), mudanga do CoG +
Pivot Plus

D6 = Elevagdo e inclinagdo (300 mm, 45°), mudanga
do CoG + Pivot Plus

@ | AOO = DLX-REM1XX/DLX-REM2XX + DLX-REMO050

AO1 = DLX-REM2XX + LNX

A02 = DLX-REM2XX + ADP

AO03 = DLX-REM2XX + Pivot Plus

A04 = DLX-REM2XX/400 + ACU200

BO1 = DLX-REM400 + 4Q-P + LNX

BO2 = DLX-REM400 + 4Q-P + ADP

BO3 = DLX-REM400 + 4Q-P + Pivot Plus
CO01 = DLX-REM400 + 3Q-D + LNX
C02 = DLX-REM400 + 3Q-D + ADP

C03 = DLX-REM400 + 3Q-D + Pivot Plus
Cco4

DLX-REM400 + 4Q-D + LNX
C05

DLX-REM400 + 4Q-D + ADP
C06 = DLX-REM400 + 4Q-D + Pivot Plus

AOO = DLX-REM1XX/DLX-REM2XX + DLX-REMO0505

A04 = DLX-REM2XX/400 + ACU200
BO2 = DLX-REM400 + 4Q-P
CO01 = DLX-REM400 + 3Q-D
C04 = DLX-REM400 + 4Q-D

® | T = Tradicional
L = LED

X = Sem luz5,7

@ | Revisdo do ficheiro

Revisdo da configuragdo do conjunto de ficheiros

@D | N3o utilizado. Incluido em @.

Revisdo da configuracdo da cadeira

5. Utilize apenas, se o DLX-REM1XX ou DLX-REMO50 estiver equipado na cadeira de rodas. Caso contrdrio, utilize o perfil A04.

o

Se apenas estiverem disponiveis programas com o sistema de iluminagdo ativado: utilize o perfil LED em seu lugar.

7. Por predefini¢do, os programas Ultra Low Maxx tém o sistema de iluminagdo desativado. Consulte as sec¢des 8.5 Modificar os pard@metros
de iluminag¢do, pdgina 74 e 10.3.1 Modificar os pard@metros de iluminag¢do, pdgina 96 para ativar o sistema de iluminagdo.

1637470-E
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