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1 Geral

1.1 Acerca deste manual

Este manual de assisténcia contém informacGes acerca da
montagem, ajuste e manutengdo avanc¢ada 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 sinalizagdao que indica a gravidade do risco.

ADVERTENCIA
Indica uma situagdo perigosa que, se ndo for
evitada, podera resultar em morte ou em lesdo

A grave.
A

CUIDADO
Indica uma situagdo perigosa que, se ndo for
evitada, poderd resultar em lesdes menores ou

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

Fornece sugestGes, recomendacdes e
informagdes Uteis para uma utilizagdo 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.

(=T
—C

1.3 InformagGes gerais

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

e E imperativo que observe as informacdes de seguranca.

1637470-D
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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 informacGes sobre pecas sobressalentes
no respetivo catalogo.

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

e A Invacare reserva-se o direito de efetuar quaisquer
alteracGes por razGes de melhorias técnicas.

e Para obter mais informagbes 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 sé pode ser objeto de manutencdo e
revisdo por pessoal qualificado.

e O requisito minimo para os técnicos de assisténcia
é uma formagdo adequada, tal como nas areas 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 formagdo especifica na Invacare.

e As alteragOes ao veiculo elétrico que ocorrem como
resultado de trabalho de manutenc¢do 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
a Assisténcia da Invacare.

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 instru¢des de funcionamento
estdo sempre relacionadas com a imagem diretamente
acima.
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2 Seguranga

2.1 Informagdes de seguranga

AN

o

Il

2.2 Notas de seguranga sobre o sistema elétrico

A\

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 instrugdo adicional, como os
manuais de utilizacdo, os manuais de instalacao
ou os folhetos de instrugdes fornecidos com
este produto ou com equipamento opcional.

As informag¢des neste documento podem ser
alteradas sem aviso prévio.

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 tensdo.

ADVERTENCIA!

Risco de lesao ou danos devido a curto-circuitos

Os pinos dos conectores dos cabos ligados ao

modulo de alimentagdo ainda podem ter corrente

quando o sistema estd desligado.

— Os cabos com pinos com corrente devem ser
enrolados, presos ou cobertos com materiais
ndo condutores de modo a ndo 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 segurancga, 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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Montagem

3 Montagem IMPERIAL METRICO
polegadas mm
3.1 Torques de aperto 9/32 71438
ﬁ ATENCAO! 19/64 7,5406
Risco de danos no veiculo elétrico devido a 79375
ligagbes de plastico, porcas ou parafusos mal 5/16 !
apertados. 21/64 8,3344
— Aperte sempre os parafusos, as porcas, etc.,
até o torque de aperto indicado. 11/32 8,7313
— Aperte com os dedos apenas os parafusos ou 23/64 9,1281
as porcas que nao sao listados aqui.
3/8 9,5250
Os tqtques de aperto indicados na lista seguinte baseiam-se 25/64 9,9219
no didmetro da rosca das porcas e parafusos para os
quais ndo foram determinados nenhuns valores especificos. 13/32 10,3188
Todos os valores assumem que as roscas estdo secas e ndo 107156
apresentam oleo. 27/64 715
11,1125
Rosca Torques de aperto em 7/16
Nm *10% 29/64 11,5094
M4 3 Nm 15/32 11,9063
M5 6 Nm 31/64 12,3031
M6 10 Nm 1/2 12,7000
M8 25 Nm 33/64 13,0969
M10 49 Nm 17/32 13,4938
M12 80 Nm 35/64 13,8906
M14 120 Nm 9/16 14,2875
M16 180 Nm 37/64 14,6844
~ . . . 19/32 15,0813
3.2 Tabela de conversao do sistema imperial /
para o sistema métrico 39/64 15,4781
Pode utilizar este grafico como uma orientagdo para 5/8 15,8750
determinar o tamanho correto da ferramenta. 41/64 16,2719
IMPERIAL METRICO 21/32 16,6688
polegadas mm 43/64 17,0656
5/64 1,9844 11/16 17,4625
3/32 2,3813 45/64 17,8594
7/64 2,7781 23/32 18,2563
1/8 3,1750 47/64 18,6531
9/64 3,5719 3/4 19,0500
5/32 3,9688 49/64 19,4469
11/64 4,3656 25/32 19,8438
3/16 4,7625 51/64 20,2406
13/64 5,1594 13/16 20,6375
7/32 5,5563 53/64 21,0344
15/64 5,9531 27/32 21,4313
1/4 6,3500 55/64 21,8281
17/64 6,7469 7/8 22,2250
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3.3 Descricdo 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 fungdes
de tragdo, 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 ficha 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 indica¢do 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 ficha jack
de 3,5 mm

DLX-REMO50

¢ Unidade de controlo do
assistente com perfil
de conducdo

1637470-D



Montagem

Componentes ASL

Componentes ASL

ASL 138

Joystick de controlo de
extremidades

ASL 106

Controlo com quatro
sensores de proximidade

ASL 133

Joystick compacto com um
botdo

ASL 504

Interruptor de paragem do
comando

Acessorios sem fios para
ATOM:

e Emulador de rato sem
fios ASL 558

e Recetor sem fios com
trés interruptores ASL

ASL 130

Microjoystick de controlo de
extremidades

ASL 132

Joystick compacto

557-3
Modulos de alimentagao
= DLX-PM60
M0 0 o e f1lo a
[[%\ ¢ Corrente maxima de 63
A
e 2 tomadas de
barramento
e Compensacgdo de carga
dindmica
e Compensacgdo de carga
adaptativa

e Porta de utilitério
* Reldgio de tempo real

oD (s

(CIOEECOEIE]

e

DLX-PM75

e Corrente maxima de 78

e 2 tomadas de

barramento

e Compensacdo de carga
dindmica

e Compensacgdo 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

=l
i \918 ASEL 5 - a5
[DE@@@EII@D % \

DLX-PM120

e Corrente maxima de
120 A

e 2 tomadas de
barramento

e Compensacgdo 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

Coooh; o+Ch <0 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-PM75AL
Egngfgu\

————- DLX-PM120AL
[ ”TH%EH@\ 3
[Cooootoh [Eomen oxT)~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

Cabo de barramento;
comprimento de 300 a
2500 mm

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

Acessorios elétricos do assento

Moddulos e interfaces de assento LiNX

[©)

(eo)

©]9)

O][O6 .
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
mddulo

Alimentagdao do
atuador fornecida
através do barramento

@]

DLX-ACT200
k|

Interruptor de botdes
estéreo

e 2 interruptores
e Ficha jack estéreo

@@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

C J

ASL300
Interruptor oval
e Interruptor de contacto
momentaneo
¢ Normalmente aberto
* Ficha jack mono
O
O
—/
N

Botdo alternador estéreo

O e Botdo basculante
¢ Normalmente aberto
e Ficha jack estéreo

1

][
a)
el

Q Conector de 4 vias

T

}D GLM-CONX4

—/ ¢ Bloco de expansdo
para ligagdo a vdrios
modulos adicionais
num sistema LiNX

Comutador de 4 vias

e 4 interruptores
e Conector DB9

L’_‘J
O
O
O
@

10

Botdo alternador de 4 vias

e 4 dire¢des basculantes
e Conector DB9

1637470-D



Acessorios elétricos do assento

00000
LELLw
OO000O0

Comutador de 10 vias

Mddulo apenas de
hardware que fornece
acesso direto e simples
a fungGes de assento
elétricas

DLX-FKEYO1

Para sistemas com um
atuador fisico
Controlo de assento
elétrico através do
interruptor oval,
interruptor estéreo
ou botdo basculante
estéreo

DLX-FKEY02

Para sistemas com dois
ou mais atuadores
fisicos

Controlo de assento
elétrico através do
comutador de 4 vias
ou do botdo basculante
de 4 vias

DLX-GYR100

::u— Médulo LINX G-Trac

Estabiliza o
comportamento de
condugdo da cadeira
de rodas

DLX-USB02
Carregador USB LiNX

2 portas para
carregador USB
Corrente de
carregamento de 1
A por porta

Tampdes de protegdo
de borracha

3.4 Montar o médulo de alimentagao

A orientagdo de montagem do mddulo de alimentagdo que é

especificada pela Invacare para cada modelo de cadeira de

rodas tem de ser observada.

Dimensdes dos médulos de alimentagdo

DLX-PM60, DLX-PM75, DLX-PM120

1637470-D

Montagem

88 +1 mm

168 1 mm

180 +1 mm

43 +1 mm |

DLX-PM75AL, DLX-PM120AL

~ 107+1mm |

168 +1mm

180+1mm

45+1mm |

Montagem correta

® ®

® Parte traseira

Conectores

© Parte superior

O Base
Os moddulos de alimentagdo podem ser colocados de lado ou
em angulo. Quando colocar os médulos 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.

11



Invacare® LiNX

Montagem incorreta Parte traseira

Conectores

o0 ® ®

Parte superior

Base

©

Testes

O sistema LiNX tem de ser completamente testado depois
de todos mddulos e cabos terem sido instalados.

3.5 Posicoes de montagem em cadeiras de rodas

i As posicdes 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 informagdes adicionais sobre o acesso a componentes, consulte o
Manual de assisténcia do modelo da cadeira de rodas especifica.

Tracdo pelas rodas traseiras Tracdo pela rodas centrais

Fox TDX SP2, TDX SP2 de base

estreita, TDX SP2 de base
larga com assento Modulite

TDX SP2 de base estreita e
TDX SP2 de base larga com
assento Ultra Low Maxx

Kite, Kite HD

®%%
Bora/Spectra XTR, Spectra
XTR HD sem elevador/médulo
de inclinagdao

%

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

Storm4, Storm#4 X-plore,
Storm#4 Max!

12 1637470-D



Montagem

1 sem DLX-ACT200/400 na Storm# Max

3.6 Saidas de pinos das portas

DLX-PM60, DLX-PM75, DLX-PM120

® © O
@@

D@@O@@B@D

& =

®

@ 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

_a © @
ﬂ o

D@@@O@@@Dm D@@@@D]t o) »zElEj]l\

© ® ®

® Barramento de comunicagfes LiNX
Porta M1 de travdo de estacionamento/motor

© Porta da bateria

Porta M2 de travdo de estacionamento/motor
Portas de atuador

Porta de iluminagao

® @ ® ©

Porta de utilitario

3.7 Configura¢oes da porta (configuracdo de
fabrica)

As portas do atuador, as propriedades e o comportamento
de cada atuador sdo definidos pela Invacare. Pode alterar
a velocidade, a direcdo e o modo de funcionamento. Estas
alteracGes sdo realizadas em menus diferentes. Consulte a
seccao 8.7 Modificar os pardmetros de assento, pdgina 75.

Movimento de assento

A deslocacdo 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¢do de assento

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

Os moédulos 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 configuracdo da porta por modulo/configuracdo.

3.7.1 Configura¢des de portas para sistemas com o DLX-REM2xx (versao para a UE com o assento Modulite)

1637470-D

Canal Movimento de assento (icone) Fungdo de assento (funcionamento)
® Inclinar FWD/REV proporcional
N
0.00
Reclinar FWD/REV proporcional
N
0.00
© Perna direita FWD/REV proporcional
D Ambas as pernas
<
0.0 D)
<
© Perna esquerda/ 0 [ 1] FWD/REV proporcional
Apoio de pernas
montado ao centro

13



Invacare® LiNX

Canal Movimento de assento (icone) Fungdo de assento (funcionamento)
N
0.00
® Elevador FWD/REV proporcional
N
0.00

Configuragao da porta sem elevador

Médulo de

alimentacdo ==
g [ D

eEEEEEIA:  ([ILEEEHr o) ﬂ@m]]l

[ 1

® ®
DLX-ACT200 @ @
AR Aad
OO
oglc8
‘ )
DLX-ACT400

ap
ol

@[®
ol
Coa
@
RIS
@ele
@€
@e]
@@

Configuracdao da porta com elevador

Moédulo de
alimentacdo
©
DLX-ACT200
C J
DLX-ACT400 @ @
2 572 @) [0} [a} o]
0)o)(o)o) ) (e][0][o
agag

3.7.2 Configuragdo de porta para sistemas ndao expansiveis (versido 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 informagGes sobre as teclas de fungao, consulte a sec¢do 3.7.4 Configuragées de porta
para teclas de fungdo, pdgina 16.

Sistemas com um atuador

i
Sae 2o el
(© [©
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Montagem

O

<

Canal Movimento de assento (icone) Fungdo de assento (funcionamento)
® Apenas reclinagao FWD/REV proporcional
<
0.00
Apenas inclinacdo FWD/REV proporcional
N
0.00
Apenas para o modelo LNX FWD/REV proporcional

0.e8
Sistemas com dois atuadores
Canal Movimento de | Movimento de | Movimento de | Movimento de | Movimento de | Fungdo 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 < > <
0.00 0.00 0.00 0.08 0.00
Elevador LNX LNX Perna direita Inclinar FWD/REV
D D D D e
N < < < N
0.00 0.e8 0.e8 0.e0 0.00

3.7.3 Configura¢do da porta para sistemas com o DLX-REM400 e DLX-REM500 (com o assento Ultra Low Maxx)

ﬁ@@@@@@@ﬂ]m

(eaelr es{C «GL)

i

o
o
o]
(e 31—

©
@@
el
@@

(@

00
] 7
REREEEE
C

Canal Movimento de assento (icone) Fungdo de assento (funcionamento)
® Inclinar FWD/REV proporcional
Elevador FWD/REV proporcional

1637470-D
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Invacare® LiNX

Canal Movimento de assento (icone) Fungdo de assento (funcionamento)
© Apoio de pernas direito FWD/REV proporcional
© Apoio de pernas esquerdo FWD/REV proporcional
® LNX FWD/REV proporcional
® Reclinar FWD/REV proporcional
B

3.7.4 Configuragdes de porta para teclas de fungao

Se o sistema estiver equipado com um interruptor externo para controlar as fungdes de assento elétricas (exceto um comutador
de 10 vias), é necessaria uma tecla de funcdo para estabelecer uma interface entre os interruptores. Existem duas configuracdes
diferentes para as teclas de fun¢do. 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 esta ligada. A reatribuicdo é efetuada na secgdo CONTROL INPUTS/OUTPUTS
(ENTRADAS/SAIDAS DE CONTROLO) do respetivo médulo. Consulte a seccdo 10.10 Programar interruptores externos, pdgina 104

Tipo 1: Sistema com um atuador (SAS, Single Actuator System)
Esta tecla de fungdo destina-se a sistemas com um atuador fisico. Esta disponivel numa configuracdo:
e FKEYO1TDC: controlo do atuador através de interruptores e do joystick

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

3

Ficha jack estéreo para ligar interruptor estéreo ou botdo basculante estéreo

® Ficha jack mono para ligar interruptor oval

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

e FKEY02TDC: controlo do atuador através de interruptores e do joystick

16 1637470-D



Montagem

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.

(=4 . o re . s . . 7

]| Para identificar o comprimento necessdrio do cabo, consulte as tabelas abaixo ou mega o cabo ap6s o remover.

1637470-D 17



Invacare® LiNX

Cablagem para configura¢des do assento Modulite com elevador, inclinagdo, reclina¢do, apoios de pernas elevaveis elétricos,
luzes, unidade de controlo do assistente, comando secundario, DLX-ACT400 e carregador USB

Actuator
Actuator
Legrest right

Actuator
Recline

angle sensor

Max back

DLX-ACT400

Primary
US| Remote

=]

[+]
: E‘m
GLM-CONX4 e

DLX-ACU200/
DLX-REMOS0
aus
aus -

Actuator
Tilt

Secondary

Actuator
Lifter

BUS | Remote

%

GLM-CONX4

Lights

— PCB

Head
light LH
Head
light RH

2
|
\

1
[
\

Rear Rear
light indicator

2

Rear Rear
light indicator

1

Microswitch
Slow-Stop 2

B
o

Power module
DLX-PM120AL

eg

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
Storms4, 1500 mm | 1200 mm | 300 mm 500 mm 300 mm 1200 mm | 1500 mm | 300 mm
Storm# X-plore
18 1637470-D



Montagem

Cablagem para configura¢des do assento Modulite com elevador, inclinagdo, reclina¢do, apoios de pernas elevaveis elétricos,
luzes, unidade de controlo do assistente, DLX-ACT400 e carregador USB

Actuator
Recline
Actuator
Tilt
Actuator
Lifter

Actuator
Legrest right
Max back
angle sensor
DLX-ACU200
DLX-REMO50

DLX-ACT400

Primary
Remote

G-Trac sensor
BLX-GYR99

BUS

.aus GLM-CONX4

[=]
£g S ]
£ ;'7 2 2
283 = s
[ 11

N
—
—]

okl
g3
32
33
3

g3
53

Conventional Version

Battery

Battery

§
g
g

Rear
indicator
Rear
indicator

Fig. 3-2

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 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-D 19



Invacare® LiNX

Cablagem para configura¢oes do assento Modulite com inclinagao, reclinacdo, apoios de pernas elevaveis elétricos, luzes e

DLX-ACT200

Actuator
Legrest left/
Center
mounted
Actuator
Legrest right

DLX-REM216
DLX-ACT200

Remote

=
L=
1

Actuator
Tilt

Actuator
Recline

G-Trac sensor
DLX-GYR100

Lights
PCB

Conventional Version

LED Version

indicator

-

]
=1

©
L
h=]
£

Rear

] [
o

e s
g2 .
ES o
EH. g

El 2 |[sf—
%83 =

Motor RH

] n

Battery

2@
k=1

2
2

Battery

Fig. 3-3

o
]l O comprimento do cabo varia consoante as posi¢cdes de montagem dos comandos principais e secunddrios.

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 configuracdo de apenas condug¢do do assento Modulite

Remote
BUS | DLX-REM110

o

B1

Montagem

Motor LH
Motor RH

DLX-PM60/
DLX-PM75/
DLX-PM120

Power module

—

Battery

fuse cable

Battery

Fig. 3-4

] O comprimento do cabo varia consoante as posi¢des 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 extensdo de 1000 mm + 640 mm

1637470-D
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Invacare® LiNX

Cablagem para Fox com Modulite apenas de condu¢ao com ACU

ACU

DLX-REM110

Remote

F

BUS
BUS | GLM-CONX4 BUS
]

B1
Al

AUX
Motor LH
Motor RH

Power module

DLX-PM60
B2

eg.

[
mi

Battery

fuse cable

Battery

Fig. 3-5

ﬁ O comprimento do cabo varia consoante as posices 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
1000 mm
© 1000 mm

22 1637470-D



Montagem

Cablagem para Fox com Modulite apenas de reclinagao

Actuator
Recline

Remote
BUS | DLX-REM211
= |
» | DLX-ACT200 | >
»
|

B1
A1

Power module

DLX-PM60
Motor LH
Motor RH

[
eg

L]
—

Battery

fuse cable

Battery

Fig. 3-6

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

Feixe de cabos de extensdo de 300 mm + 640 mm

®

1000 mm

®

1637470-D 23



Invacare® LiNX

Cablagem para Fox com Modulite apenas de reclinagdo e ACU

ACU
Actuator
Recline

?

DLX-ACT200

Remote
BUS | DLX-REM211
BUS
y [8us]
E GLM-CONX4 |BUS;
BUS

5

2
B1

L~

Motor LH
Motor RH

[

Power module
DLX-PM60

e.g.

LJLH

Battery

fuse cable

Battery

Fig. 3-7
ﬁ 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
500 mm
© 1000 mm
) 1000 mm
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Montagem

is com assento Ultra Low Maxx (apenas nos EUA)

a0 expansive

Cablagem para sistemas n
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Fig. 3-8
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Invacare® LiNX

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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Montagem

Cablagem para configuragbes com assento Ultra Low Maxx
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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.

i
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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

[

w
©

Montar os comandos principais

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

[—lo

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

Suporte standard do comando

| 9 .

Chave Allen de 3 mm
Chave de 8 mm

28

Porta de barramento para DLX-CR400 ou para interruptor de paragem do comando. Ndo é possivel serem combinadas.

1.
@
0
9
%
® ®
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 G@.

Rodar o suporte do comando para fora

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

|U
ol
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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 @ 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-D

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' f
@
\:::\ ©-_
\\@\ %
® ® %
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 G@.
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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

1. Monte o adaptador de comando LiNX com os
parafusos ® no comando ©.

i E possivel virar o adaptador do comando LiNX
90° para a direita ou esquerda para mais opg¢des
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 ¢ 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

30

| 9 e Chave Allen de 3 mm
llll e Chave Allen de 5 mm
e Chave de 8 mm

1.
G©
Is
@"
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.

— N3o exceda este valor pois pode danificar
o comando.

1637470-D



Montagem

Fixe o tambor de suporte no grampo © com o Rodar o suporte do comando para fora
parafuso ®, a anilha @ e a porca @.

Chave Allen de 4 mm

3 | (%] °
' ol e Chave Allen de 3 mm
e Chave de 8 mm
e Chave de 10 mm
Prenda o grampo © ao suporte O com os parafusos ®
e as anilhas Q.
4,

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.

4.
Prenda o suporte O ao grampo de fixagdo © com os
parafusos ™ e as porcas M.
3.9.3 Montar o DLX-REM400
Suporte standard do comando
| ¢ Chave Allen de 3 mm
ol e Chave de 8 mm
1. f
@ \
\\\\:\\
\@\ %
® ® E
Monte o suporte do joystick @ no adaptador do Aperte o comando com os parafusos ® ao suporte G.
comando ® com os parafusos ©, as anilhas © e as
porcas ®. P © ® Suporte do comando Quad Link
2. e Chave Allen de 3 mm

| o
ol . Chave Allen de 5 mm

Monte o comando ® no adaptador do comando ® com
os parafusos ® e as anilhas @.
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1.
1. Monte o adaptador de comando LiNX com os
parafus?s ® o co.mando ©. . Monte o comando ® com o suporte ® e o tambor
il E possivel virar o adaptador do comando LiNX do suporte © no grampo ©® com os parafusos ® e as
90° para a direita ou esquerda para mais op¢des anilhas ®.
de ajuste. 2.
2. Monte o comando no Quad Link ® com o parafuso ©, Risco de danos no comando
a anilha Nord-Lock ® e a anilha dentada @. I .
. O torque maximo para aperto dos parafusos
i Aperte o parafuso © com um torque maximo é de 1 Nm.
de 25 Nm. — N3o exceda este valor pois pode danificar
o comando.
Suporte de comando para assistente .
P P Fixe o tambor de suporte © no grampo ® com o
O comando ¢ instalado na cadeira de rodas utilizando um parafuso @, a anilha ® e a porca .
suporte no punho ou na barra de empurrar. 3. £
| & e Chave Allen de 3 mm
il e Chave Allen de 5 mm
e Chave de 8 mm
Prenda o grampo © ao suporte @ com os parafusos ©
e as anilhas ®.
4.

Prenda o suporte @ ao grampo de fixagdo ® com os
parafusos N e as porcas ©.
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3.9.4 Montar o DLX-REM500 e Chave Allen de 4 mm

| (Y]
il "
Rodar o suporte do comando para fora * Chave Allen de 3/16

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

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

| 7 .
®—0 3.10 Montar os comandos secundarios

1. Cole o autocolante antiderrapante ® ao braco angulado i Para mais informacdes sobre a forma como os
e insira-o no suporte ©. suportes do comando s3ao montados na cadeira de
2. Fixe com a porca da manga ©, a anilha ® e o parafuso rodas, consulte o manual de assisténcia do sistema
®. de assento.
i Apliqgue um adesivo de bloqueio de rosca de
resisténcia média no parafuso ®. 3.10.1 Montar o Comando duplo intuitivo (IDC)
3. Insirao E)arafuso de bloqueio ® e a mola de compressdo Montar o adaptador KLICKfix
( através do suporte © e do brago angulado ®.
4. Fixe com o botdo de bloqueio @ e o parafuso sem Montagem standard
cabeca . "
i Aplique um adesivo de bloqueio de rosca de l’]l e Chave de fendas Phillips

resisténcia média no parafuso sem cabeca .

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

2. Certifique-se de que o anel de borracha © se encontra
entre os grampos de fixagdo 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")
Insira o suporte © pelo brago angulado ®, pela esfera o * Chave de fendas Phillips
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

é ATENCAO!
Risco de lesdes e danos

A presenca de arestas e a auséncia de tampas
finais apds modificagGes 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.
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1. Instale o grampo de fixagdo ® no punho da cadeira de 1.
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 seccao Montagem standard.

3.10.2 Montar o DLX-ACU200

Montar para o sistema de assento Modulite

ﬂll‘i : g::zg 2::2: 32 g 2: Prenda o grampo de fixagdo ® ao tubo com os parafusos
e as porcas ©.
e Chave de 8 mm
e Chave de 10 mm 2.
Prenda o grampo ® e os espagadores ® ao grampo de
fixagdo com os parafusos ©.
3.

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 porca ©.

Montar no sistema de assento Ultra Low Maxx

| 9 e Chave Allen de 3 mm
llll e Chave Allen de 5 mm
e Chave de 8 mm
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1.
| Risco de danos no comando
. O torque maximo para aperto dos parafusos
é de 1 Nm.
— N&o 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-CR400LF

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 ntcleo

é ATENGAO!
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.

|9 e Chave Allen de 4 mm
ol e Chave de 8 mm

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

1637470-D
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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 ®.

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

N

3.10.4 Montar o DLX-REMO050

Posi¢gdes de montagem

| e Chave Allen de 4 mm
III| 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 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 ®.

3.
Introduza os parafusos @ através das anilhas ®, do
suporte O 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 do joystick para o assento Ultra Low Maxx

“’ e Chave Allen de 5 mm

Fig. 3-10
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 ®.

Montar a caixa do joystick para o assento Modulite

|9 e Chave Allen de 3 mm
I e Chave Allen de 6 mm
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A ilustracdo abaixo mostra o suporte montado no °

=

Montagem

Chave de 8 mm

lado esquerdo do assento com o apoio de brago
rebativel montado. O suporte do apoio de braco ®
pode ser substituido pela anilha para o assento e a
posicdo de montagem também pode variar. A ordem
de instalagdo é igual.

Fig. 3-11

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
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.

PR

ounkw

Fig. 3-13

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

2D

e
e
L~
- \®

Fig. 3-14

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

Montar a caixa de controlo da cabega para o assento Ultra
Low Maxx (reclinagdao elétrica)

T
il .
[ ]

Chave Allen de 1/8”
Chave Allen de 5 mm
Chave Allen de 6 mm
Chave de 13 mm

Fig. 3-12 1.
Instale a porca ®, a caixa de interface ® e o suporte @.
7. Aperte o parafuso ® até 0,3 Nm.

Montar a caixa de controlo da cabeca para o assento Ultra
Low Maxx (reclinagdo manual)

I‘I' e Chave Allen de 1/8”
0 e Chave Allen de 3 mm

1637470-D
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Fig. 3-15
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Introduza os parafusos ©.
Instale o suporte ®, as anilhas ® e as porcas ®.
Aperte as porcas ®.

Desaperte e remova a porca ©, as anilhas, os
espagadores e o parafuso ®.

2. Volte a introduzir o parafuso ®e a flange ®, as anilhas,
os espacadores e a porca ©.

3. Aperte a porca.

el o

4,
Fig. 3-19
Aperte a caixa da interface @ ao suporte ® com os
Fig. 3-16 parafusos .
Introduza os parafusos ©. Montar a caixa de sopro e succdo para o assento Ultra
5. Instale o suporte ®, as anilhas ® e as porcas ®. Low Maxx
6. Aperte as porcas .
. . (Y]
7. Instale as tampas finais ©. IEI' * Chave Allen de 5 mm
3 e Chave de parafusos plana

Fig. 3-17

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

Montar a caixa de controlo da cabeg¢a para o assento
Modulite

I‘i’ ¢ Chave Allen de 1/8” )
0 e Chave Allen de 5 mm Fig. 3-20

e Chave de 13 mm Desaperte o parafuso ®.

2. Coloque o suporte no tubo do apoio de brago ® e volte
a apertar o parafuso ®.

=

o /® 3. Instale a caixa de interface © e aperte os parafusos ©.
~e) N
4 W @ 3.11.2 Montar o joystick compacto com um botdo
. - 1 B
el . ( //@\”.?@ Montagem no tabuleiro lateral
mﬁ\/% I“I’ e Chave Allen de 1/8”
~NDy , 0 e Chave Allen de 5/32”
Sl N e Chave Allen de 3/16”
Ve
©
Fig. 3-18
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Fig. 3-23
Monte o suporte em angulo ® com os parafusos @ no
, tabuleiro ®.
Fig. 3-21 5
Insira o joystick © no grampo ®), passe o grampo pelo
bloco do adaptador ® e fixe com os parafusos ©.
2.
Fig. 3-24
Fig. 3-22 Insira o comando © no tabuleiro ®.

6. Fixe o bloco do adaptador ® ao suporte em angulo ®

Insira a placa do grampo ® na cavidade do tabuleiro ®. com o parafuso ® e a anilha

3. Fixe a placa do grampo ®, a esfera do grampo © e a
placa do grampo superior ©® com os parafusos ®. Montagem no tabuleiro do ntcleo

A ATENCAO!
Risco de lesGes 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”
e Chave Allen de 3/16”
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Fig. 3-28
Insira o comando © no tabuleiro ®.
6. Fixe o bloco do adaptador ™ ao suporte em dngulo ®

com o parafuso @ e a anilha ®.
7.

Fig. 3-25

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 nucleo

ﬁ ATENCAO!
Risco de lesoes e danos

A presencga de arestas e a auséncia de tampas
finais apds modificacdes 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. 3-26
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. 3-30

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. 3-27 3.11.3 Montar o microjoystick de controlo de extremidades

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

I‘I' e Chave Allen de 1/8”
0 e Chave Allen de 5/32”
e Chave Allen de 3/16”
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Fig. 3-31 Fig. 3-33
1. Ir?sira a placa do grampo ® na cavidade do tabuleiro ®. 1. Insira a placa do grampo ® na cavidade do tabuleiro ®.
2. Fixe a placa do grampo ®, a esfera do grampo © e a Fixe a placa do grampo ®, a esfera do grampo © e a
placa do grampo superior © com os parafusos ©. placa do grampo superior ® com os parafusos ®.
3.

N

Fig. 3-32

Fig. 3-34

Insira 0 comando ® no tabuleiro ® pela parte de baixo. Insira 0 comando @ no tabuleiro @ pela parte de baixo.
Certifique-se de que a seta (O aponta na dire¢do da Certifique-se de que a seta ® aponta na direcdo da
marcha-atras. marcha-atras.

Montagem no tabuleiro do nticleo 4.

ﬁ ATENCAO!
Risco de lesdes 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 apoés ajustar o comprimento.
— Reinstale as tampas finais apds a rebarbacao.

®

| ‘I’ ¢ Chave Allen de 1/8” Fig. 3-35
0 e Chave Allen de 5/32”

Passe o suporte de engate @ pelo nucleo e aperte com
e Chave Allen de 3/16”

o parafuso ®.

Montagem apenas no nucleo

A ATENGAO!
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 rebarbacao.
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I‘i’ e Chave Allen de 1/8”
0 e Chave Allen de 5/32”

Fig. 3-36

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”
¢ Chave Allen de 3/16”

1.
©
Fig. 3-37
Insira 0 comando © no grampo ®. Passe o grampo pelo
bloco do adaptador ® e aperte com os parafusos ©.
2.

42

Fig. 3-38
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. 3-39
Monte o suporte em angulo ® com os parafusos @ no
tabuleiro ®.

Fig. 3-40

Fixe o bloco do adaptador ® ao suporte em angulo ®
com o parafuso ® e a anilha O®.
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Montagem no tabuleiro do ntcleo

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. 3-41
Insira 0 comando © no grampo ®. Passe o grampo pelo
bloco do adaptador ® e fixe com os parafusos ©.
2.

Fig. 3-42

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 ®.

1637470-D
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Fig. 3-43

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

Fig. 3-44

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 ®.

Montagem apenas nho nucleo

A ATENCAO!
Risco de lesGes 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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Fig. 3-46
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

|0
ol

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.

5.

i Preste ateng¢do para que os cabos dos sensores
de proximidade encaixem nos intervalos
pretendidos.

Fixe a cobertura ® ao tabuleiro Eclipse com parafusos
®.
6. N

Insira a placa do grampo @ na cavidade do tabuleiro
Eclipse.
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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 cabega ©.

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

3.12 Montar o comutador de 10 vias

i Para mais informacgGes 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,
o ponto de orientacdo @ deve estar voltado para baixo;
consulte a tabela abaixo.

Orientagao correta Orientacdo errada

O 3’ O
§ ()
O
O

gy
0000
i 00O

3.12.1 Montar o comutador de 10 vias para o assento
Modulite

Montar na parte dianteira

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

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¢ao pretendida.

5. Aperte o parafuso de orelhas ®.
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Montagem

Em combinagdo com o DLX-REM211/DLX-REM216 Em combina¢do com o DLX-REMO050 (unidade de controlo
do assistente)

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

1. Aperte o comutador de 10 vias ao suporte ©® com os com os parafusos ©.
parafusos ® e as anilhas ©. 2. Aperte a placa de fixagdo © a placa de fixagdo ® com
2. Aperte o suporte ao suporte de montagem do comando os parafusos A.

com os parafusos @. - .o )
P i Para as posi¢des possiveis da unidade de controlo

do assistente, consulte a secgdo 3.9.3 Montar o
DLX-REMA400, pdgina 31.

Montar na parte traseira (para os assistentes)

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

3.12.2 Montar o comutador de 10 vias para o assento
Ultra Low Maxx

Montar na parte dianteira

| © e Chave Allen de 3 mm
il e Chave de 8 mm

/J/E

<
=
/@%\}9 d
J& & Canc
ol @
- '
/
O comutador de 10 vias é instalado na parte traseira da Fig. 3-47

cadeira de rodas utilizando um suporte ® no punho ou na
barra de empurrar.

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

1. Aperte a placa de fixagdo © com os parafusos © ao 2. Aperte o suporte ao tubo de montagem do comando ®
comutador de 10 vias ®. com os parafusos (D, as anilhas ® e as porcas ©.
2. Introduza os parafusos ® através do suporte ® e da 3. Insira o tubo de montagem do comando no suporte de
placa de fixa¢do ©. montagem ®.
4. Ajuste o comutador de 10 vias para a posi¢do pretendida.
5. Aperte a alavanca @.
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Em combinagdo com o DLX-REM2XX ou DLX-REM400

e Chave Allen de 3 mm

| (%)
ol e Chave de 8 mm
\\\\\\\

e
@
\@:%
® ® \E

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

porcas ®.

©

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.

46

1637470-D



4 Substituir componentes da cadeira de
rodas

4.1 Informacgdes gerais sobre a configuragao

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

4.2 Sincronizagao 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 0O 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.

¢ O indicador ndo mede a corrente, uma operag¢do 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 utilizagdo
da bateria.

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

e 0 novo indicador distingue entre a carga real e a tensdo
regenerada ou a recuperagdo, que causa uma distorcdo
da estimativa da carga nos indicadores convencionais.

® Se a bateria estiver efetivamente a carregar, a mudanga
no estado de carga é calculada em funcdo do ponto em
que se encontra no ciclo de carga, da taxa de variagdo
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 historico 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 sincronizacdo 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 LiINX Access. Consulte a sec¢do Repor a
utilizacdo da bateria, pdgina111
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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 médulo de alimentagdao como
peca sobressalente

Ao substituir o moédulo de alimentacgdo, a configuracdo e
os parametros incluidos voltam a assumir as predefini¢Ges.
O mddulo de alimentagdo inclui até oito configuracdes
predefinidas para cadeiras de rodas diferentes. Para obter
mais informagdes sobre convencdes de nomenclatura

de ficheiros, consulte a sec¢do 7.1.2 Alterar o nome do
programa, pdgina 61.

i Se possivel, recomendamos que faga cdpias de
seguranga da configuragdo atual. Para obter mais
informacgBes sobre como criar cépias de seguranga,
consulte a sec¢do 7.3.7 Guardar programas, pdgina
65 para o0 i0OS ou 9.5.4 Guardar um programa como
um ficheiro, pdgina 90 para o PC.

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

2. Substitua o moédulo de alimentagdo. Para obter
mais informacdes, 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 configuracdo. Consulte a
secc¢do 4.4 Configurar o procedimento apds a substituigéo
do mddulo de alimentagdo, pdgina 47.

4.4 Configurar o procedimento apods a
substituicdo do mddulo de alimentagao

Apods a substituicdo do modulo de alimentacdo,
recomendamos que efetue o procedimento seguinte para
assegurar que as definicdes personalizadas ndo serdo
perdidas e que o utilizador obtém as funcionalidades mais
recentes.

Gravar o ficheiro de copia de seguranga ou definir
parametros de acordo com as necessidades do utilizador

i Recomendamos as prioridades seguintes quando
instalar o novo mddulo de alimentagdo. Um nivel
mais baixo de prioridade indica que sdo necessdrios
mais ajustes de parametros para satisfazer as
necessidades do utilizador.

1. Gravar o ficheiro de cépia de seguranca
anteriormente guardado na cadeira de rodas,

2. Carregar uma configuragdo armazenada ou

3. Carregar um ficheiro de pacote a partir do site
da Invacare.
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1. Se existir, grave novamente o ficheiro de cdpia de
segurancga na cadeira de rodas. Para a ferramenta para
iOS, consulte a secgdo 7.3.6 Escrever um programa na
cadeira de rodas, pdgina 65. Para a ferramenta para PC,
consulte a secgdo 9.5.2 Escrever um programa numa
cadeira de rodas, pdgina 89.

De outro modo, selecione uma das defini¢cées de fabrica
pré-instaladas. Para a ferramenta para iOS, consulte a
seccdo 7.3.3 Restaurar as configuragbes predefinidas da
cadeira de rodas, pdgina 64. Para a ferramenta para
PC, consulte a sec¢do 9.5.7 Restaurar as configuragbes
predefinidas da cadeira de rodas, pdgina 90.

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

Calibrar a compensagao de carga adaptativa

1. Realize o procedimento de programacgdo sugerido.
Consulte a secgdo 6.3 Passo 3 — Definir a compensagdo
de carga, pdgina 56.

Atualizar o firmware (opcional)

1. Atualize o firmware para a versdo mais recente. Para a
ferramenta para iOS, consulte a sec¢do 7.3.8 Atualizar
o firmware, pdgina 66. Para a ferramenta para PC,
consulte a secgao 9.5.6 Atualizar o firmware, pdgina 90.

Converter configuragées antigas (opcional)

1. Converta a configuracdo para ativar a funcionalidade
mais recente, tal como o Controlo do interruptor. Para a
ferramenta para iOS, consulte a sec¢do 7.3.4 Converter
ficheiros de configurag¢do, pdgina 64. Para a ferramenta
para PC, consulte a sec¢do 9.5.9 Converter ficheiros de
configura¢do, pdgina 92.

Configurar entradas alternativas (opcional)

Para a ferramenta para iOS, consulte a sec¢do 8.12
Instalar/Configurar entradas alternativas, pdgina 81.
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Para a ferramenta para PC, consulte a sec¢do 10.12
Instalar/Configurar entradas alternativas, pdgina106

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] para o tipo de entrada pretendido.

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

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

Modificar os parametros de iluminagdo (opcional)

1. Edite os parametros de iluminagdo para os valores
pretendidos. Para a ferramenta para iOS, consulte a
sec¢do 8.5 Modificar os pardmetros de iluminagdo,
pdgina 74. Para a ferramenta para PC, consulte a seccdo
10.3.1 Modificar os pardmetros de iluminagdo, pdgina
95.

Modificar o suporte de giroscopio em perfis de condugao
(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 seccdo 8.6 Modificar o suporte de giroscopio em
perfis de conducdo, pdgina 75. Para a ferramenta para
PC, consulte a sec¢do 10.3.2 Modificar o suporte de
giroscopio em perfis de condugdo, pdgina 96.
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5 Descricao geral das ferramentas LiNX
Access

O sistema LiNX é programado com predefinicdes durante o
fabrico. Estas definicGes podem ser modificadas com uma
ferramenta de programagdo de acordo com as preferéncias
do utilizador.

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

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 programagao 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 edi¢do em direto que permite a
programacdo e implementacdo de determinados parametros
enquanto o sistema esta a ser utilizado (por exemplo, ao
conduzir). Para obter mais informagdes, consulte a secgdo
7.3.5 Moadificar um programa, pdgina 64.

5.1 A LiNX Access Key

— A LiNX Access Key é recomendada para
o 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
quente se for exposta a luz soltar direta durante
longos periodos.

— Nao 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.

A LiNX Access Key fornece a ligagdo Bluetooth para uma
ferramenta de programacdo comunicar com um sistema LiNX.
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A LiNX Access Key é ligada diretamente a porta XLR do
mddulo 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 programacgdo 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
gue uma LiNX Access Key. Como op¢do, pode alterar os
nomes das chaves para nomes mais familiares.

1. Clique com o botdo direito do rato na LiNX Access Key,
no separador Open a Connection (Abrir uma ligagdo).
Pode ter de fechar a sua ligacdo se ja estiver num
contexto de ligagdo.

2. & Open a Connection B Opena
- Find more =
g, Find ‘ C
Q X Q
PAST CONNECTIONS ° ¢/

LAK-C14134853
14134853, Last connected: Mon May 9 09:15:24 2016 GMT

(e
Connect

=

Set Friendly Name s
Forget Device vV
Re-establish device pairing I

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

Bluetooth friendly name

Enter a new friendly name:

Design Dept.|

Cancel Ok

Introduza o novo nome na caixa de texto e clique no
botdao OK.
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Depois de clicar no botdo OK, a cadeira de rodas é reiniciada de confirmacdo, informando-o de que o nome foi alterado
e o nome descritivo é atualizado. E apresentado um ecra com éxito.

5.2 Descrigao geral das fungoes

Categorias de parametro de nivel superior Subcategorias de parametro

Configuragdes da cadeira

Restaurar para a configuracdo predefinida

Diagnosticos/Registo da cadeira Para obter detalhes, consulte a tabela seguinte:

Pedido de velocidade

Pedido de viragem

Tensdo do motor

Diagnodsticos em direto? Corrente do motor

Resisténcia do motor

Tensdo da bateria

Botdo de velocidade

LINX Access Resumo do sistema Maddulos do sistema com numero de hardware,
Tool (para iOS numero de firmware e nimero de série.
ou PC - . . ~ .

) Funcgdes Tipos diferentes de fungdo e perfil

Defini¢cBes de tracdo

Tracdo comutada

Definigdes de suspensdo

Preferéncias do utilizador
Defini¢cbes de bloqueio

Navegacdo pelas fungdes de utilizador

Definicdes de entrada/saida de controlo

Configuracdo da cadeira Para obter detalhes, consulte a tabela seguinte:
L Indicadores de viragem
lluminagdo —
Posicao
1 Os diagndsticos em direto sé estdo disponiveis no Connection context mode (Modo de contexto de ligacdo).
Parametro de nivel superior Subcategorias de parametro
Erros ativos Lista de erros ativos
o ) ) Registo da cadeira/Registo de eventos Registo
Diagndsticos/Registo da cadeira
Utilizacdo da bateria
Estatisticas da cadeira —
Estatisticas de tragdo
Parametro de nivel superior | Subcategorias de parametro
Mddulo de alimentacgdo Mddulo de alimentagdo

e Motores
e Compensacdo de carga

Entradas/saidas de controlo
1-4

Configuracdo da cadeira Mddulos Definicdes de visualizacio

L Entrada do utilizador
Comandos principais

Tomadas de fichas jack de
entradas/saidas de controlo

Comandos secundarios Entrada do utilizador
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Parametro de nivel superior | Subcategorias de parametro

Entrada do utilizador

TPI Entradas/saidas de controlo

4-32

Entrada do utilizador

Médulo de entrada Tomada de ficha jack de
entrada/saida de controlo

Sensor de angulo - Gatilhos

1 .
ACT200 Entradas/saidas de controlo
1-4
Sensor de angulo - Gatilhos
1 .
ACT400 Entradas/saidas de controlo
1-4
Identificacdo
Movimentos do atuador? Movimento do assento! Comportamento
Canais do atuador
1 Opcional
5.2.1 Descri¢do geral das preferéncias de utilizador
Carrier & 3:16 PM (— iPod 08:06 % (- iPod 08:06 % (-
{ Back  User Preferences E { Back  User Preferences B { Back  User Preferences B
Drive Settings ] Sleep Settings o User Function Navigation
Drive Delay At T Enable ep Timeout No ]
Startup 0.0s L ®| + imeout for navigation ent 5s
— Sleep Timeout Duration O 5min
Switched Driving ] Menu Scan Rate 4,0s
Enable User Input Wakeup Yes Numt
| Numbse enu "
Trager oo | fore Ic :
Lock Settings ]
Scan Selection sabled
\stgést o 15.00° [ - Enable Lock —® Yes - o o
N @ — Navigation type Menu Select
Veer at Hig g =
2.50° — + ) -
Speed L - ST B BRI Navigation Entry  Active User Function
High Speed Refer- Cycle Profiles Yes
erlw%:e peedreer 50% [ - Navigation preference User Input
_ e ves
Sleep Settings Control Input/Output Settings —I
No Restriction Activation Time J—u
Startup Function Last usegl Function
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4 Opena Connection ar

@ “drad Hwie TOXSP2ULM &, Reset to Default & Manage

[ e

00O ™

{ni Home

O User Prefe

2| Chair Log

%5 Chair Setup

=D Lighting

|

H16166775
SP2 ULM

DRIVE SETTINGS

erences SWITCHED DRIVING

Constant Speed Trigger
Veer at low speed 35.00°
Veer at High Speed 1002°°
High Speed Reference 35%

sueepsermes
Enable Sleep Timeout © o off 1x

Enable User Input Wakeup on Y]

LOCK SETTINGS il
et ok To on e

USER FUNCTION NAVIGATION

Cycle Profiles F® on lI7|

Profle Change uses last used functon on W7
No Priority

Last used Function

Lo 5s

Rate 40s

Number of Menu Scan Cycles before Idle 3
Scan Selection Disabled
Navigation type Menu Select
Navigation Entry Active User Function

Navigation preference User Input

CONTROL INPUT/OUTPUT SETTINGS

L

Activation Time. 07s

DISPLAYSETTINGS

S

User clock display mode 24 Hour
User clock offset hours oh

User clock offset minutes 0 min

Language English

Drive Settings (Definig6es de
tragdo)

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

Switched Driving (Tragao
comutada)

Estes parametros definem o comportamento de viragem dos perfis de condugdo que
utilizam entradas comutadas, como, o controlo de sopro e sucgdo. S3o exclusivos da
tracdo comutada e independentes dos pardmetros de marcha a frente, marcha-atras
e viragem que sdo utilizados na tragdo 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
alta), a quantidade de viragem aplicada ¢é igual a definida por Veer at High Speed
(Virar a alta velocidade).
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Descricdo geral das ferramentas LiNX Access

© Sleep Settings (Definigées 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 suspensdo estiver ativada).

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

Lock Settings (Defini¢bes de
bloqueio)

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

User Function Navigation
® | (Navegagdo pelas fungdes 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 (Alteragdo de perfil utiliza a ultima fungdo
utilizada): Define o comportamento do sistema para aceder a ultima fungdo 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 fungdo de utilizador predefinida no
arranque como a primeira fungdo de utilizador do primeiro perfil ou a Gltima fungdo
de utilizador utilizada.

User Function Navigation
® | (Navegagdo pelas fungdes de
utilizador)

Para obter mais informagdes, consulte a sec¢do 10.9 Ativar a navegagdo indireta,
pdgina 103

Control Input/Output Settings
©@ | (Defini¢des de entrada/saida de
controlo)

Activation Time (Tempo de ativa¢do): define o tempo maximo entre duas pressodes
de botdo até serem reconhecidas como uma dupla pressdo e define o tempo minimo
para detetar uma pressao longa de botdo.2

® Display Settings (Definigbes de
visualizagdo)

User clock display mode (Modo de visualizagdo do relégio do utilizador): define o
modo de visualizacdo 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 relégio do utilizador): ajusta o
valor dos minutos do relégio do ecrad para o fuso horario aplicavel.

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

1 Risco de lesdo ou danos

— Quando definir o ocupante ou assistente como utilizador restrito no sistema do utilizador que tem o comando, é
necessdrio 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 lesao 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 nao

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 questdes de seguranca e outras, pode ser adequado restringir o assistente ou ocupante de se tornar no utilizador
no comando apds 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.
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¢ 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 ativa¢do), a entrada é detetada como uma pressao.

—

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

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

como uma pressao dupla.
OFF|
on] |_

—

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

é 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 programacgao
sugerido para configurar o sistema LiNX. Ndo é prescritivo e
deve ser utilizado apenas como uma orientacdo.

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

1. Teste de ligacdo

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

4. Ajustar definicées de velocidade

5. Ajustar definicdes de aceleragdo

O procedimento de programacdo é adequado para os
sistemas LiINX com ou sem um mddulo LiNX Gyro instalado.

e Para sistemas baseados em giroscépio, efetue os passos
1-3 sem o giroscépio 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 ndo se
acende.

Se o indicador de estado piscar a vermelho, verifique os
motores e os travdes de estacionamento pois podem ndo
ter sido ligados corretamente. Para obter mais informagdes
sobre cddigos de erro, consulte o manual de utilizacdo do
comando.
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6.2 Passo 2 - Verificar a orientagdao dos motores

O passo 2 assegura que os motores estdo configurados
corretamente.

iPod = 10:33 -
- o
{ Back  Power Module =
Power Module - Motors
1satl
Right Inver
—
Let )
—

Power Module - Load Compensation

Motor Resistance 80mQ [ — ‘ + ]

Load Compensation Percent- o —
oo 70% | + ]

Control Input 1 - Port Settings

Input Port Debounce

0.0s | +

Control Input 2 - Port Settings

EIEl oxszum 2 Reetioveni S venase Y e

b Lcrsiserrs
TDX SP2 ULM
o0

{ni Home Power Module

Morors

@« Functions REM 220

O User Preferences
REM dox

2| Chair Log
REM Siox

5 ChairSetwp
Ranc POWER MODULE TOR CompENSATION

Modules Motor Resistance 80 mQ

ACU 20
Actuator Motions Load Compensation Percentage: 70 %

L A
=0 Lighting CONTROL INPUTS/OUTPUTS

TPIACU ControlInput 1
Input Type Not Connected
e
Input Port Debounce
AcTa001 Control Input 2
Input Type 10-way switch
Enable Input Type on WY

Control Input 3

yoe Not Connected

Input Port Debounce

@ Control Input/Output

Abra Chair Setup (Configuracdo da cadeira) > Modules
(Médulos) > Power Module (Mddulo de alimentagado).

Verificar se ha inversdo dos motores

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

e Se a cadeira de rodas se mover para trds 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.

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).

55



Invacare® LiNX

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

6.3 Passo 3 — Definir a compensagao de carga

A compensacao 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
compensacdo de carga adaptativa. A compensacao
de carga adaptativa é um processo que aprende
o valor de resisténcia de cada motor de forma
automatica, individual e com precisdao 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 sec¢do 6.3.1
Calibrar a compensagdo de carga adaptativa (ferramenta
para i0S), pdgina 56.

Para obter mais informagdes sobre a aplicagdo de calibragdo
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 Sxc swap on M2
% 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 compensagcdo de carga adaptativa
(ferramenta para iOS)

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

o

1. No ecrda Home (Inicio), clique em Chair Setup
(Configuragcdo da cadeira).

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

Compensacdo 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 compensacdo de carga adaptativa
(ferramenta para PC)

Se forem efetuadas alteragdes no sistema
eletrénico ou nos motores, é necessario calibrar a
compensacdo 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 bacea
g ChairLog -+ 3 0.0
e batery cyces o charging / day

% Chair Setup

12 orve unctions

£ Ughting @
= No active errors
19 seatg Fnctons
oo 8
System Clock et Today
o supportea
Systom Avaable Today Ui somported
Primary Iput Ot O Nevia Yeterdy

]
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 condugdo.
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Fig. 6-2

1. Abra Functions (FungGes) —> abra o perfil de conducdo
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 madximo 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

N3o existe nada que impega fisicamente os motores de
proporcionar uma condugdo 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 pardmetro Max Reverse
Speed (Velocidade maxima da marcha-atras) para definir

a velocidade maxima de conducdo da cadeira de rodas

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

Ajustar velocidades minimas de condugdo

Defina o botdo ou o controlo de deslize de velocidade para o
minimo e deflita o joystick totalmente para a frente. Ajuste
Min Forward speed (Velocidade minima da marcha a frente)
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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-atrds 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 pardametro Max Turn Speed (Velocidade maxima
de viragem) até a velocidade da viragem se encontrar num
maximo confortavel.

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

Ajustar compensagao de viragem

Se os motores da cadeira de rodas ndao apresentarem um
funcionamento idéntico, a cadeira de rodas ndo anda em
linha reta. Para compensar diferengas entre os motores,

ajuste o parametro Veer Compensation (Compensagdo de
viragem).

iPod = 10:33 b -y
- -
< Back Power Module =
Power Module - Motors
vm 0% [— [ +]
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Right Invert Yes O
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O User Preferences REM Ao on ]
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R
Modues o
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Actator Motions 1500
=D Lighting ™ 2.50
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¢oes de aceleragao

Os parametros seguintes tém de ser definidos para cada
perfil de condugao.
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1. Abra Functions (FuncGes) —> abra o perfil de conducdo
pretendido.

Ajustar aceleragdo 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 aceleragdo ficar confortavel
e segura.

Ajustar desaceleragdo na marcha a frente

Para definir a velocidade de desaceleragdo 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 (Desaceleragdo
na marcha a frente) se a cadeira de rodas abrandar com
demasiada rapidez ou lentiddo. Repita até a desaceleragdo
ficar confortavel e segura.

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
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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 desaceleragdao 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.

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
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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 desaceleragdo 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 para
i0S
7.1 Barra de navegac¢ao

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

iPod = 10:30 @
Clé)se @ =

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

Botdo Menu da aplicacdo (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 ligagdao

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 opc¢bes no contexto de ligacdo:

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

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
configuracdo 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-D
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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 ecrad 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 configuragdo 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
configuracdo no sistema LiNX ligado

Selecionar o modo de contexto

s [

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 comutagdo de contexto.

7.1.2 Alterar o nome do programa

iPod = 10:09 -

[

Close  (CO2HO8A3AO0L-00  [=]
®BCDE ® G ®

Fig. 7-1

Por predefinicdo, o nome do programa e do sistema sdo
compostos pela configuragdo da cadeira de rodas. O nome
do programa pode ser alterado para um nome mais familiar.

®| Propulsdo R = Tracdo pelas rodas traseiras
C = Tragdo pelas rodas centrais
F = Tracdo pelas rodas dianteiras
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Modelo

01 = Kite

02 = TDX SP2 - Motores anteriores

12 = TDX SP2 - Motores DuraWatt

03 = Bora/Spectra

04 = Fox

05 = Storm4, Storm#4 X-plore

06 = Storm#4 Max

©

Médulo de
alimentacdo

Ndo utilizado

N3o utilizado

DLX-PM60

= DLX-PM60LA

DLX-PM75

DLX-PM75LA

DLX-PM120

I/ O M M OO |®|>
|

DLX-PM120LA

©

Velocidade

o
w

o
(9}

o
(o]

=
o

12

®

Posiciona-
mento
elétrico

AO = Sem atuadores

Al = Inclinagdo elétrica de "eixo fixo"
até 20°

A2 = Inclinagdo elétrica (0°-30°) com
mudan¢a do CdG

A3 = Elevador do assento com inclinagdo
elétrica (300 mm, 30°), com mudanca
do CdG

A4 = Inclinagdo elétrica de 12°

A5 = Elevador do assento com inclinagdo
elétrica (300 mm, 28°), com mudanga
do CdG

A6 = Elevador de coluna de 250 mm e
inclinagdo de eixo fixo de 25°

A7 = Recaro com inclinacdo de eixo fixo
de 25°

A8 = Recaro com elevador de coluna de
250 mm e inclinagdo de eixo fixo de 25°

A9 = UL Maxx com inclinagdo (0°-50°),
mudanc¢a do CoG

BO = UL Maxx com elevador e inclinagdo
combinados (300 mm, 45°), com
mudanc¢a do CdG
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(®| Comando AO0O = DLX-REM1XX/DLX-REM2XX +
standard do | DLX-REMO050
utilizador 751 = 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
C04 = DLX-REM400 + 4Q-D + LNX
CO5 = DLX-REM400 + 4Q-D + ADP
C06 = DLX-REM400 + 4Q-D + Pivor Plus
@] Sistema de | T = Tradicional
iluminagdo L = LED
X = Sem luz
®B)| Revisao

O nome do programa da imagem refere-se a um TDX SP2 de
tragdo com rodas centrais com um DLX-PM120LA, de 8 km/h,
elevador de assento com inclinagdo elétrica e mudanga do
CdG, comando REM1XX ou REM2XX e luz LED. A revisdo

do nome do programa é 00.

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

e Se estiver a trabalhar nos modos Connection
context (Contexto de liga¢do) e Live edit (Edicdo
em direto), as alteragdes sdo automaticamente
gravadas na cadeira de rodas.

e Se estiver a trabalhar nos modos Connection
context (Contexto de ligacdo) e Bulk edit (Edicdo
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 U4

Close

Fig. 7-2

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

2. Edite o nome do programa.

3. Cliqgue em Return (Voltar).
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Ferramenta para PC

Default

SUMMARY

3 Drive Functions
3 Seating Functions
3 Actuator Motions Since -
o sppared 90

Lighting supported " hours driving

0

hours driving / day

EVENTS

System Clock Set Last week

Left Park Brake Error Last week

Last week
hours charging / day

Gyro orientation error Last week
§ oo System Summary
System Available Last week

Fig. 7-3

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

7.2 Ecrd Home (Inicial)

iPod = 1:13 3
[}
= [0

Close  RO3F10A1A00L-00 =

£ Chair Configs

&, Restore to Default Config

RO3F10A1A00L-00
Program Name

RO3FO6A3A00L-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 ecra Home (Inicial) pode aceder
aos seguintes ecras de programacado e informagao:

e Chair configurations (Configura¢des da cadeira)

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

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

e System Summary (Resumo do sistema)

e Drive functions (FungGes de tragdo)

e Seating functions (Fungdes de assento)

e User preferences (Preferéncias do utilizador)

e Chair setup (Configuracdo da cadeira)

7.3 Acgles de contexto da ligagao

1637470-D
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As tarefas seguintes sdo apenas relevantes para o modo
Connection context (Contexto de ligagdo). Para as tarefas
relacionadas com o modo File context (Contexto de ficheiro),
consulte a secgdo 7.4 A¢des de contexto de ficheiro, pdgina
67.

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 ecrd
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 mdédulo do comando.

3.  Abra a aplicagdo da ferramenta LiNX Access para iOS.
4. Selecione o modo Connection context (Contexto de

ligagdo).
5. iPod = 10:30 P E 4
]
= 0O
Connect to Device
Search for LAKs

Select An Accessory

LAK-C13122584
LAK-C14134853

Martin_DCL

Cancel

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

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

Desligar

1. !

Cligue no botdo Close (Fechar).
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7.3.2 Ler um programa a partir da cadeira de rodas

1. !

®

Close @

Clique no botdo Application menu (Menu da aplicacdo).

Chair
Save

Save As

Read from Chair

Write to Chair
Upgrade

Store Authorisation

Cancel

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

7.3.3 Restaurar as configura¢des predefinidas da cadeira
de rodas

A configuracdo de fabrica para o mdédulo de alimentacgdo
fornece uma configuragdo de cadeira de rodas. Se
encomendar um moddulo de alimentagdo como uma pega
sobressalente, este é fornecido com até oito configura¢des
de cadeira de rodas. Selecione a configuragdo que precisa.

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

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

3. Cligue em Yes (Sim) para prosseguir com a selegdo.

4. Clique em Back (Voltar) para voltar ao ecrda Home
(Inicio).

i Quando é selecionada uma nova configuragdo de
cadeira de rodas, o sistema reinicia automaticamente
a alimentagdo para a configuragdo ficar ativa.

7.3.4 Converter ficheiros de configuragao

A utilizagdo 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 configuracdo do utilizador para

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

i Caso o ficheiro de configuragdo esteja atualmente em
revisdo ou seja incompativel, a entrada de menu é
apresentada a cinzento.
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1. Ligue-se a cadeira de rodas.
2. Abra o menu da aplicagado.
3.

Save

Save As

| <zercoor |

Write to Chair

Cancel

Fig. 7-4
Toque na entrada Convert Configuration (Converter
configuracdo) e siga as indicagdes apresentadas no ecra.

7.3.5 Modificar um programa

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

e Drive functions (Perfis de conducdo)

e Seating functions (Fungdes de assento)

e User preferences (Preferéncias do utilizador)
e Chair setup (Configuracdo da cadeira)

Os parametros podem ser modificados de forma numérica
ou grafica. Consulte a seccao 10 Modificar a configuragdo
da cadeira de rodas com a ferramenta para PC, pdgina 94.

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

Modo de edigao em direto

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

No modo de edi¢cdo em direto ndao existe nenhuma

fungdo que anule uma alteragao, por isso certifique-se
de que guarda uma cépia do programa existente de
modo a, se necessario, poder restaurar as defini¢des.

o

Forward

Max Forward o |
peed 30% [:i
Min Forward o

’ Speed 10% EIE

Forward Ac- o L
° celeration 100% E_
Fig. 7-5

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

O modo de edigdo em direto permite a escrita imediata de
determinados parametros no maédulo de alimentagdo. Esta
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fungdo é util para acelerar o processo de configuracdo ou
para testar diversas aplicagdes e cenarios.

Modo de edigdo em massa

Forward

Max Forward Speed 70%
o ~

Only accessible in Bulk Mode

Low Default High

35% 100% 100%

Sets the maximum forward speed of the
wheelchair.

Fig. 7-6

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 edigdo em massa antes de
prosseguir.

No modo de edigdo em massa, os parametros ndo sdo
escritos no médulo de alimentagdo de forma imediata. Sao
escritos no médulo de alimentagdo, quando seleciona Write
to Chair (Escrever na cadeira). Consulte a sec¢do 7.3.6
Escrever um programa na cadeira de rodas, pdgina 65.

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

7.3.6 Escrever um programa na cadeira de rodas

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

Chair

Save
Save As
Read from Chair
Upgrade

Store Authorisation

Cancel

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.

1637470-D

Utilizar a ferramenta LiNX Access para iOS

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

7.3.7 Guardar programas

Utilizando a fungdo Save (Guardar)

Chair
Save As
Read from Chair
Write to Chair
Upgrade

Store Authorisation

Cancel

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

Save As
Please enter file name

RO3F10A1A00L-00|

Cancel

Ao utilizar o Connection context mode (Modo de
contexto de ligacdo), 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 extensao
.Ici. Se o nome do programa tiver sido definido, o
ficheiro é guardado com o nome do programa. Caso
contrdrio, o ficheiro é guardado com o carimbo de
data/hora seguinte:

[—lo

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
gravagdes 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 opg¢des disponiveis,
qguando se encontra no Connection context (Contexto
de ligacdo). No File context (Contexto de ficheiro), a
selecdo 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

1. Clique 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
gravagdo teve éxito.

3. Cligue em Dismiss (Dispensar) para remover a mensagem
e continuar.

Todos os ficheiros sdo guardados com uma extensao
.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
¢ 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).

[—Jo

A caixa de didlogo Application menu (Menu da
aplicacdo) mostra todas as opgdes disponiveis,
guando se encontra no Connection context (Contexto
de ligacdo). No File context (Contexto de ficheiro), a
selecdo 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

Clique no botdo Application menu (Menu da aplicagdo).
2. Cligue em Upgrade (Atualizar). O ecrd apresenta a
mensagem Entering Firmware Upgrade Mode - please
wait... (A entrar no modo de atualiza¢do do firmware

- aguarde...).

Se os maddulos ligados estiverem atualizados, o ecra
apresenta a mensagem FIRMWARE UP TO DATE
(FIRMWARE ATUALIZADO) com uma lista dos médulos
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 DISPONIVEL).

=

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

Done Upgrade

Upgrade All

Se um ou mais modulos precisarem de atualizagao,
cligue num médulo 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 maddulo.

5. Cligue 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.

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.
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Armazenar o certificado

Chair

Save
Save As
Read from Chair
Write to Chair

Upgrade

< Store Authorisation S

Cancel

=

Estabeleca ligacdo a um sistema LiNX.

Clique no botdo Application menu (Menu da aplicagdo).

3. Selecione a opcdo Store Authorisation (Armazenar
autorizacdo). E apresentada uma mensagem que indica
quantas autorizacBes restam e pergunta se pretende
continuar. As LiNX Access Keys sé permitem trés
operagdes Store Authorisation (Armazenar autorizagao).

4. Clique em Store option (Opgdo armazenar) para

continuar ou Don’t store (N3do armazenar) para cancelar

a acdo.

N

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

=

7.4 Acgdes de contexto de ficheiro

= 0

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 seccdo 7.3 A¢des de
contexto da ligagcdo, pdgina 63.
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7.4.1 Ecra Load from file (Carregar a partir do ficheiro)

iPod = 10:30 B E 4
[
Loadmn File Edit
iPod & 10:30 PE 4
D
Loadmn File Edit

Indoor - home-1.Ici
15/03/2016, 10:10

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

Indoor - home.Ici
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 esta 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 ecrd pode:

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

7.4.2 Abrir ficheiros

iPod = 10:30

Load From File Edit

Indoor - home-1.lci
15/03/2016, 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 (Ligacdo de ficheiro).
2. Escolha um ficheiro a partir da lista apresentada no ecra
Load From File (Carregar a partir do ficheiro).

Para obter informacGes sobre a gravacdo de ficheiros e a
escrita numa cadeira de rodas, consulte as sec¢Ges 9.5.4
Guardar um programa como um ficheiro, pdgina 90 e 7.3.6
Escrever um programa na cadeira de rodas, pdgina 65.
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7.4.3 Eliminar ficheiros

4.

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

i

Selecione Edit (Editar) no ecrd Load from File (Carregar
a partir do ficheiro).

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

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

Clique em Done (Concluido) para terminar.

7.4.4 Enviar ficheiros por e-mail

1.

68

iPod & 10:30 B E 4

° \ D
Load From File

Selecione Edit (Editar) no ecrd Load From File (Carregar
a partir do ficheiro).

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

iPod

D)
-
o
-
©
>

o 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

D

Clique no botdo E-mail.

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

SN

dynamic’ @

Mail Add to Notes Import with More
LiNX Access

aD

Add To
iCloud Drive

Cancel

Abre-se a Share Sheet do iOS. Selecione a opgdo
pretendida.
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Utilizar a ferramenta LiNX Access para iOS

5. iPod & 16:19 -

Cancel New Message

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).

6. Cliqgue em Done (Concluido) para terminar.
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8 Moadificar a configuracao da cadeira de

rodas com a ferramenta para iOS

8.1 Agoles de perfis e fungoes

No modo de edigdo em massa:

e 0s perfis podem ser adicionados e eliminados,
e as fungGes podem ser adicionadas, eliminadas,
duplicadas e movidas.

[—Jo

perfis.

Descrigdo geral do ecra

1. iPod = 11:20 3
!
= D
Close PACE 4 E

System Summary

@« Drive REM216
£ REM216 Drive
@« Seating REM216
B, REM216 Seating
@« Drive REM400
I & REMA400 Slow
] ~ |
© ‘.’-. Read < Write
Toque em Edit (Editar) na barra de titulo Functions
(Fungoes).
2.
Cancel Functions Done

@®¢": REM400 SlowRE...)
@ ¢ REM400 Fast(RE..)
@ ™ REM400 Mediumf)
@ ®Add Function
@ ©Add Profile

@ Connectivity
() @ Mouse Mover(RE...)

PC Delete
@ Add Function

@ Add Profile

@«  Seating REM400
Selecione a ac¢do de perfil ou fungdo pretendida.

@® Eliminar fungdo ou perfil
Adicionar fungdo
© Adicionar perfil

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

(Inicio).
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Um sistema inclui sempre um perfil de fungdes de
condugdo REM2xx e um perfil de fun¢des de assento
REM2xx. Ndo é possivel mover nem eliminar estes

Adicionar perfil

1.

Toque no icone ©.

iPod 13:26 3 -
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).

Adicione a fungdo ao perfil.

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

E apresentada a mensagem User Navigation Error
(Erro de navegacdo do utilizador) enquanto ndo for
adicionada nenhuma fung¢do ao novo perfil.

Adicionar nova fungdo

1.
2.

Toque no icone ®.

iPod = 1:21 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.
Selecione o function type (tipo de fungdo).
Toque no icone © para adicionar um perfil de condugdo.
Toque no icone ® para adicionar uma fun¢do de assento.
Toque no icone ® para adicionar uma fungdo de
controlador do rato.
Toque no icone @ para adicionar uma fungdo de
utilitario.
Toque no icone ® para adicionar uma fungdo de
controlo de interruptor.
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4. Duplicar fungdo
iPod = 11:21 3 -
Cancel New Function 1. Toque na fungdo que pretende duplicar.
£ 3 Urive 2.
“2 Seating

Cancel Functions

@ Mouse Mover
N utility @ Add Function

&) swiitch Control @ Add Profile

Please select User Input @« Connectivity
N Mouse Mover
Follow Profile Q 1
N pC
REM 4xx (—
Duplicate
CR 4xx

@ Add Function

TPI
IN 5xx @ Add Profile
Fig. 8-2 @ Seating REM400  (REM 4xx)
Selecione User Input (Entrada de utilizador). © L remsooTit
Toque em Done (Concluido). Fig. 8-4
5. Toque em Done (Concluido) para voltar ao ecrd Home

Toque em Duplicate (Duplicar).

A funcdo copiada é apresentada diretamente por baixo
Para obter mais informacdes sobre a modificagio dos da fungdo original.

parametros de tragdo, consulte a sec¢do 8.3 Modificar os
pardmetros de tragdo de forma grdfica, pdgina 73.

(Inicio).

Mover fungao

As funcGes podem ser reordenadas através de agGes arrastar

Para obter mais informacgdes sobre a modificacdo dos e largar dentro de um perfil ou entre perfis.

parametros de assento, consulte a sec¢do 8.7 Modificar os

pardmetros de assento, pdgina 75. 1.

Para obter mais informacgGes sobre a configuragdo de Ceneel RGeS Rl
controladores de rato ou do controlo do interruptor, consulte

o manual de utilizacgdo do comando. (1) Aeeie

Drive REM400 (REM axx4
£ REMA400 Slow[RE-..)

Adicionar nova fung¢do a partir de modelo

1. Toque no icone ®.

~ £ REMA400 Fast(RE...)
2. Introduza o nome da funcgao. -

3 £ REM400 Medium)
iPod = 11:06 3 =4
Cancel New Function
Add Profile
Parent profile Drive REM216 Connectivity
Name k-ﬁ\ Mouse Mover(RE...)

a
e
)
]
@ Add Function
o
a
e
]

» Fc

Please select template

Fig. 8-5
Toque sem soltar na fun¢do que pretende mover.
A fungdo move-se ligeiramente para cima e para a
direita.

2. Arraste a fungdo para a posicdo necessaria no mesmo
ou noutro perfil.

Fig. 8-3
Toque em From template (A partir de modelo).
Selecione o modelo pretendido.
Toque em Done (Concluido). Eliminar fungdo ou perfil

ﬁ N&o é possivel eliminar um perfil enquanto as
respetivas fungGes ndo forem eliminadas.
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1. Selecione a funcdo ou o perfil que pretende eliminar.

2. Toque no icone ®
3.

Cancel Functions Done
@ ¢ REM400 SlowRE..)

@ " REM400 Fast(RE..)

@ ™ REM400 Mediumf)

@ Add Function

@ Add Profile

@« Connectivity
() @ Mouse Mover(RE...)

PC
@ Add Function

@ Add Profile

@« Seating REM400

Confirme a agdo tocando no botdo Delete (Eliminar) que

Fig. 8-6

é apresentado junto da fung¢do ou do perfil.

Eliminar ou duplicar fun¢do (acesso rapido)

1. Selecione a fungdo que pretende eliminar ou duplicar a

partir do ecrd Home (Inicio).

2.

iPod =

Close

12:54 3 =
= U

PACE 4

REM400 Fast

Connectivity

E
REM400 Medium

Mouse Mover

Pc

Seating REM400

REM400 Tilt
REM400 Recline
REM400 LH Leg
REM400 RH Leg

Fig. 8-7

Toque e puxe a fungdo para a esquerda.

72

iPod = 1:23
A
0

Close PACE 4

& REM400 Fast

% REM400 Medium

I

L1}

@ Connectivity

@ Mouse Mover

it

Duplicate  Delete
@« Seating REM400
B, REM400 Tit
B REM400 Recline
L. REM400LH Leg

[ 9} AL\
< Read o rite

Fig. 8-8

Toque em Duplicate (Duplicar) ou Delete (Eliminar).

Delete

Are you sure you want to proceed with

the deletion?

Cancel Delete

Fig. 8-9

Confirme, se pretender eliminar a fungdo. De outro

modo, clique em Cancel (Cancelar).

1637470-D



8.2 Modificar nomes de fungdes e perfis

Nomes de fungoes

iPod = 14:35 3 = iPod = 14:38 3 =
!
7 0
< Back Drive 1 £ < Back Tilt E
General
Input Mode arward/Reverse v

Stability
eating Function

General

Enable Seating Function Yes O
Drive Function Drive 1
Invert Seating Function No

Forward

Axis

Max Forward

Spoed 40% [ — [ 4+ ]| Motion

Operation

Tit W v

Proportional v

Speed 100% EI:]

Min Forward
Speed 10% =

1. Abra a fungdo de tragdo ou assento. Toque no campo
com o nome da funcdo.

2. iPod = 12:31 3
!
.
{ Back Drive 1 =
Stability

General

Drive Function
Name

Only accessible in Bulk Mode @@%J

Name for the current Drive User Function. e.g
Indoor Slow

Drive 1

Forward

Max Forward

o o,

Speed 40% =
Min Forward

° Sneed 10% - +

Desbloqueie Bulk Mode (Modo em massa) antes de
modificar o nome.
3. Introduza o novo nome.

4. iPod = 12:31 by -
!
.
Drive 1 =
i Stability

Toque em Back (Voltar).

1637470-D
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Nomes de perfis

1. iPod = 08:26 3 m4
] 3
o ||
{ PACE 4 Profile =
General
Profile Name Z )

Enable Profile Yes O
Profile User Input ~ REM 4xx series Vv

Enable Function Wrap No

Enable Menu Scan No

© ‘;—.’ Read
Abra o perfil. Toque no campo com o nome da fungdo.

Introduza o novo nome.
3. Toque em Back (Voltar).

Al
o Write

N

8.3 Maodificar os parametros de tra¢do de forma
grafica

Um nuamero de parametros de tragdo podem ser editados de
forma grafica com a ferramenta Access para iOS. O gréfico
de velocidade é mostrado na parte superior da lista de
parametros. Todos os outros graficos sdao acedidos a partir
deste ecrd, conforme é detalhado nas secc¢Bes seguintes.

Editar as definicoes de velocidade

iPod & 10:30 3 A4

{ Back  Drive Function1 =

Max Forward SDA 100% —~

Stability

1~
Forward y -

Max For-

* ward 100% [ — J

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.

ﬁ 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.
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[—Jo

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

Editar definicdes de aceleragdo/desaceleracdo

e A
‘®
B
/ N\ e C
‘:\ I U \ * /@ 0®
\L J/ D
e E
‘®
F

Os parametros de aceleragdo/desaceleracdo estdo apenas
acessiveis através do ecrd do grafico Speed (Velocidade). Para
editar uma das defini¢Ges de acelera¢do ou desaceleragdo,
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 © (Aceleragdo/desaceleracdo ao virar).

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

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

1. Prima os circulos coloridos e arraste-os para diminuir
ou aumentar os valores dos parametros. Todas as
alteracdes dos valores de aceleracdo/desaceleragdo sdo
apresentadas na parte superior do ecra.
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8.4 Moadificar os parametros de tracdao de forma
numérica

Todos os parametros de tragdo podem ser editados de forma
numeérica.

1. Selecione um parametro para edigdo.

2. Cliqgue no nome do parametro para abrir os detalhes do
parametro. Serdo 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 -
]
o
{ Back  Drive Function1 =
Forward
A
Max For- p — .
° ward 100% | —
Speed
Low Default High
10% 100% 100%

Sets the maximum forward speed of the \/B)
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 parametro clicando nos botdes Low
(Baixo), Default (Predefinicdo) ou High (Alto) ®.

Quando editar o valor de um parametro, a sua cor
de fundo ira mudar para indicar que foi alterada em
relacdo 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.

o

8.5 Moadificar os parametros de iluminagao

Ao instalar o sistema de iluminagdo, substituir o moédulo de
alimentagdo ou repor a configuragao predefinida a partir
do mddulo de alimentagdo, pode ser necessario ajustar as
definicdes de iluminagdo. Em algumas configuragGes, as
fungbes de iluminagdo estdo desativadas por predefinicdo e
é necessario ativa-las manualmente.
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TReE) 2 08:58 3 @0t 1. No ecrd Home (Inicio), abra o perfil de conducio
a ‘ pretendido.
{ PACE 4 Drive REM400 = 2. r—r— e 3
]
® i
Turn Indicators <D T A
efau =

Enable Turn Indicators (A) Yes

. Latched Drivin
Turn Indicator <

> Auto-Cancel 155 rmmeout

Time

Performance

Position Power 100% EI:]

Enable Position Lights (C) Yes
Operation
Quadrant Operation

v
4Q Configuration
Forward Quadrant Op- Borwatd]
eration
Fig. 8-10 Reverse Quadrant Op-

1. No ecra Home (Inicio), clique em Lighting (lluminagdo).
2. Edite os parametros de acordo com a tabela seguinte.

Fig. 8-11
Parametro Descrigdo Valores Defina Gyro Enabled Drive Function (Giroscopio ativado
- - — para o perfil de condugéo) como Yes (Sim), para fornecer
@ | Enable Turn Permite ao sistema | Nao/Sim controlo de estabilidade avancado para este perfil de
Indicators (Ativar | utilizar indicadores condugdo. Caso contrario, defina como No (N&o) para
|r?d|cado)res de de viragem. desativar o suporte de giroscépio para esta func3o.
viragem
Turn 'ndica;wf geﬁ"e a duragido | 0s..30s 8.7 Modificar os parametros de assento
Auto-Cance e tempo que
Time (Tempo um indicador de Angulos de ativagao
de cancelamento | viragem estard . R . .
automatico de ativo antes de ser Os ac.lonadores de sensor de ang.ul.os permlt,err?-lhe modlﬁ_car
indicador de automaticamente os acionadores de angulo predefinidos de fabrica da cadeira
viragem) desativado. de rodas para acomodar as necessidades especificas do
utilizador.
© | Enable Position Permite ao sistema | N3o/Sim B e 3
Lights (Ativar utilizar luzes de - o
luzes de presenca. -
presenca) { Back o
8.6 Modificar o suporte de giroscépio em perfis Angle Sensor - Triggers
3 Slowdown
de conducgao D 130° [ — | +
Por predefinicdo, o suporte de giroscépio esta ativado nos Bebounee
perfis de condugdo. As instrugGes seguintes mostram como » TimerSlow- 208 =
desativar o suporte de giroscdpio para perfis de condugdo ou down

como ocultar o simbolo de giroscépio no ecrd, se ndo estiver

instalado um giroscépio na cadeira de rodas. - Lockout Trig- 5 3
giroscop cor 150° [— [+ D

Debounce
Timer Lock- %08 =
Maximum 5 3
*_Back Angle 178 H.
Debounce
e Timer Max 2,0s =
Back Angle

Control Input 1 - Port Settings
Fig. 8-12
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Parametro

Descrigao

Slowdown Trigger
(Acionador de
abrandamento)

Define o angulo de ativacdo
do sensor de angulos para
abrandar a velocidade de
condugdo.

Lockout Trigger (Acionador
de bloqueio)

Define o angulo de ativacao
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. No ecrd Home (Inicio), clique em Chair Setup
(Configuracdo da cadeira).
2. Clique em Modules (Mddulos) e selecione o tipo de

modulo do atuador, por

exemplo, ACT400-1.

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

Movimento do assento

iPod &

< Back

Tilt

Recline

Elevate

Left Leg

Right Leg

Both Legs

Fig. 8-13

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

como um comutador ou como um maddulo de alimentacgdo
proporcional. Existem quatro modos de tipo comutador e
um modo de tipo proporcional.

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

pretendida.
a.
iPod = 09:31 3 @4
!
o
{ PACE 4 =
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

REMA400 Tilt
Name
Enable Seating Function  Yes O
[ 91} e TRYYE
@ < Read < Write

Fig. 8-15

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

e Forward/Reverse (Marcha a
frente/Marcha-atras): 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.

(Configuracdo da cadeira).
2. Clique em Motion (Movimento).
3. Selecione o movimento do assento que pretende alterar.

Alterar o nome do movimento
1.

iPod = 12:57 P E

Back Tilt =
<

Identification

Motion Icon Tilt ‘-\ v

Behaviour

Fig. 8-14

Togue 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 (Fun¢do de assento)

Esta parametro define a forma como o joystick aciona
um movimento. O joystick pode controlar o movimento

76

iPod = 09:31 3 ==
J
.0
— .
{ PACE 4 =
Forward Quadrant Parameter:
. y \
Motion Tilt = Vv

Operating Mode Proportional v

Speed 100% [ — [ + |
\

Motion Tilt = Vv

'\

Operating Mode

]
@ ‘.’-. Read

Proportional v

e T Ryy
o Write

I’

Se Four Quadrant (Quatro quadrantes) estiver
selecionado, todos os parametros do quadrante
podem ser editados individualmente.
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iPod = 09:32 3} @4
J
1] | -
A
{ PACE 4 =
General
Forward Quadrant Parameters
. o .
Motion Tilt = Vv
No Motion
- .\
Tilt =

" “\
Recline  s=y
Elevate =

Left Leg

C
RightLeg S
Both Legs “=‘~

Q

LNX S

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)
na lista.
c. Operating Mode (Modo de funcionamento):

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 comutacdo do joystick) para os quadrantes
dianteiro ® ou traseiro ©. Consulte a secgdo 8.9
Joystick Switch Threshold (Limiar de comutagdo do
joystick), pagina 78, para obter informagdes 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 posicdo
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 (N&o 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.

8.8 Moadificar os parametros do assistente

Os perfis de assistente permitem a um assistente controlar
perfis de condugdo e fungbes 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 fungdes de
assento. Os parametros das fungdes 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 numeérica,
pdgina 74 e 8.7 Modificar 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 fungao
invdlida, como o Controlo de interruptor, ird obter
uma indicagdo de erro com instru¢des adicionais para
a sua resolucdo.
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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.

8.9 Joystick Switch Threshold (Limiar de
comutacdo do joystick)

Define a percentagem de movimento do joystick necessaria
para ativar uma saida quando o joystick esta 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 comutacdo 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.

~___
®

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

o Joystick Switch Threshold (Limiar de comutacdo do

joystick) para um valor alto, tal como 80%, para evitar
a comutacdo involuntdria.

1. No ecrd Home (Inicial), clique em Chair Setup
(Configuracdo da cadeira).
2. Cliqgue em Modules (Mdédulos).
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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% ‘:EJ
Tremor dampening 35% | — | -+

Defina a percentagem pretendida.
Tremor dampening (Atenuacdo do tremor)

Utilize este parametro para reduzir o efeito dos tremores
da mao no joystick. Os valores baixos sdo 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.

8.10 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 conducdo
pretendido.

iPod = 10:23 b3
!

{ PACE 4 REMA400 Slow =

Performance

Operation

Quadrant Operation  4Q Operation Vv
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.
a1
@ < Read

As opgOes s3ao as seguintes:

Al
o Write

e 4Q Operation (Funcionamento no modo 4Q)

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

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

e 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
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alterar estas dire¢Oes 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

N3do é necessario que sejam atribuidas dire¢des Unicas a
todos os quadrantes. Se necessario, um ou mais quadrantes
podem partilhar a mesma direcdo. Por exemplo, as opc¢Ges
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 informagGes
sobre como ajustar a direcdo de conducgdo, consulte a seccao
8.10.1 Ajustar direcGes de tracdo, 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 pardametro 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 direcdao diferente a
cada quadrante. Note que o pardmetro Reverse Quadrant
Operation (Funcionamento do quadrante traseiro) ndo

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¢6es 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 pardmetro 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 dire¢do diferente. Note que o parametro
Reverse Quadrant Operation (Funcionamento do quadrante
traseiro) ndo é aplicavel ao modo 3Q - Automatic Toggle
(3Q - Alternancia automdtica).
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8.10.1 Ajustar dire¢oes de tracao

iPod = 10:35 [}
< Back D1 =

Latched Driving
TaTCTTOT TTTEOUT

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:

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

e Left (Para a esquerda)

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

e Forward (Marcha a frente)
e 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 diregdo 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 pardametro define a direcdo 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:

e Forward (Marcha a frente)

80

* 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
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 opg¢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
nao se move em qualquer diregdo quando o quadrante
direito da entrada estiver selecionado.

8.11 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 ecrda Home (Inicio), abra o perfil pretendido.

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

Enable Profile

ves @

Profile User Input ~ REM 4xx series Vv

Yes 0
Yes O

Enable Function Wrap

Enable Menu Scan

@ &4 Read X write
Defina Enable Menu Scan (Ativar analise 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.

6.

No ecrd Home (Inicio), abra User Preferences

(Preferéncias de utilizador).

iPod = 08:35 @4
A
1]

{ PACE 4 User Preferences

User Function Navigation

Number of Menu

Scan Cycles before 3 E'E

Idle
Scan Selection Disabled v ® | Navigation type (Tipo de navegacdo): seleciona o tipo
7‘;/ de navegacio.
Navigation type Menu Scan v

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

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

Selects the type of navigation (menu scan or menu
select).

L 3] Al
@ < Read o« Write

Modificar a configuragdo da cadeira de rodas com a ferramenta para iOS

© | Number of Menu Scan Cycles before Idle (NUmero
de ciclos de analise de menus antes de ficar inativo):
numero de vezes que o menu é iterado antes de
ficar inativo, assumindo que ndo ha uma selegdo do
utilizador. Para apenas Menu Scan (Analise de menus).

© | Scan Selection (Selegdo de andlises): configura os
quadrantes da entrada principal que podem ser
utilizados para efetuar sele¢Ges. Apenas para a
Andlise de menus.

tatil tem preferéncia sobre a navegagcdo que utiliza
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 8.12

Scan (Andlise de menus). Instalar/Configurar entradas alternativas

Outros parametros Existem tipos diferentes de entradas alternativas, que

estabelecem uma interface com o sistema de formas

iPod Ll v diferentes. Ligue os componentes as entradas especificas;
O consulte a tabela abaixo.
{ Back  User Preferences =
Componente Entrada
User Function Navigation . ,
: Kit de tubo de sopro e Médulo de entrada IN5xx
Timeout for navigation ent ® SUC(}éO
Menu Scan Rate ® 4,0s Controlo de cabega com Modulo de entrada IN5xx
‘ ‘ | SOpro e sucgao
Number of Menu Scan Cycles be a
fore Idl © - Joystick compacto pediatrico | Mdédulo de entrada IN5xx
Scan Selection ® Disabled Controlo de cabeca TPI
Navigation type ® Menu Select .
Controlo mentoniano TPI
Navigation Entry & Active User Function R
‘ ' ' Joystick compacto com um | TPI
Navigation preference @ User Input botiao
Control Input/Output Settings COntrOlO com quatro TP'
- ~ sensores de proximidade
Activation Time 0,7s
Interruptor de paragem do | Mddulo de alimentacdo
® | Timeout for navigation entry (Limite de tempo para comando
entrada de navegacdo): define o tempo de inatividade ) )
necessario antes de o sistema entrar no modo de i Para m;talar um mterruptor de paragem'c!o comando,
navegagéo' Apenas para o modo de navegagﬁo com basta ||gar o Mddulo de allmentagao utilizando o
Navigation Timeout (Limite de tempo de navegac3o). cabo de interface e o conector de 4 vias com o cabo
. — de barramento. Consulte o diagrama de cablagem na
Menu Scan Rate (Frequéncia da andlise de menus): seccio 3.8 Diagramas de cablagem, pdgina 17. N3o
define a frequéncia com a qual a analise de menus é é necessario programar.
iterada através do menu. Apenas para Menu Scan
(Analise de menus).
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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

ew 1u 0 From tempiate
Please select function type

&% Drive

. Seating

@ Mouse Mover

Please select User Input
Follow Profile
REM 4xx

CR 4xx

>

ANED

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

o

1l

8.13

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

I TRV
o Write

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

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

Consoante o componente, modifique parametros
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 Descrigdo geral das preferéncias de
utilizador, pdgina 51.

Para obter mais informagdes sobre como instalar um
modulo de sopro e sucgdo, consulte 8.13 InstalagGo
do mddulo de sopro e sucgdo, pdgina 82.

Instalagdao do mdédulo de sopro e succao

O moédulo de entrada inclui um médulo 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 agbes de
conduc¢do ou assento.
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1. Adicione a fungdo de utilizador ao médulo de sopro e
sucgdo. Para obter mais informagdes sobre a adigdo de
perfis e fungdes, consulte a sec¢do 8.1 A¢des de perfis e
fungdes, pdgina 70.

2. iPod = 1:21 3 -

Cancel New Function

¥ ¥ Unve
~ Seating

@ Mouse Mover

N Utility

0(‘? 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 fungdes 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

Defina User Input Configuration (Configuracdo de
entrada de utilizador) como Sip and Puff (Sopro e
succ¢do).

5. Calibre o médulo de sopro e sucgdo; consulte a secgdo
8.13.1 Calibragdo de sopro e sucgdo, pdgina 83.

6. Abra User Preferences (Preferéncias de utilizador) para
ajustar o comportamento de viragem para as entradas
comutadas. Para obter mais informagdes, consulte
a seccdo 5.2.1 Descrigdo geral das preferéncias de
utilizador, pdgina 51.
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8.13.1 Calibragao de sopro e sucgao

i As principais operacdes de entrada de dados,
tal como conduzir, sdo desativadas ao utilizar a
ferramenta de calibragdo. Isto é por motivos de
segurancga para impedir o funcionamento involuntario
durante a calibragdo.

Existem trés zonas de pressdo para cada direcdo 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 succ¢do, 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 mddulo de sopro e sucgdo pode ser calibrado
para alterar o tamanho e a posi¢cdo 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 suc¢do suave,
e Limite minimo para sucgao 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
medi¢des de pressao a partir de uma série de amostras de
pressao realizadas pelo utilizador e ajustar os quatro limiares
de pressdo em conformidade.

1. iPod = 1:34 3 -

< Back E‘

User Input - Configuration

User Input Configuration  Sip and Puf

User Input - Sip and Puff Setup

Sip and Puff Ramp Time 200ms
& Go to Sip And Puff Calibrationy

Jack Socket Tip - Port Settings
Input Port De-
bounce

Jack Socket Ring - Port Settings

A partir do ecrd Home (Inicio), abra Chair Setup
(Configuragdo da cadeira) = Modules (Mddulos) —> IN
5xx.

2. Toque em Go to Sip And Puff Calibration (Ir para
calibragdo de sopro e succ¢do).
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iPod = 11:19

m’ Puff l Test ‘ { Sip

3 é iPod = 11:19

Sip & Puff Calibration  Dorfe

3

Sip & Puff Calibration  Done

@. Test

Neutral Ok®
Peal
5 ® ©
©
©
50
50
@
®
5 ®

Soft Puff 4\ (EzOk

Zona neutra para entrada de sopro

® | ®

Nivel de pressao

Controlo de deslize de limiar para ajustar o limite
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

Zona forte para entrada de sucgdo

@O @ ®o| O

Controlo de deslize de limiar para ajustar o limite
minimo para sucg¢do forte

©

Zona suave para entrada de sucgao

=

Controlo de deslize de limiar para ajustar o limite
minimo para sucgdo 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 sucgdes 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 pressdo.

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
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
® 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 succdo suave
do utilizador. Qualquer pressdo posterior abaixo do
controlo de deslize de limiar (D estd em zona neutra
® e serd 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 posigdo 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
sucgdo forte.

Tempo de aceleragdo de sopro e suc¢ao

O Sip and Puff Ramp Time (Tempo de aceleragdo de
sopro e sucgdo) define a quantidade de tempo que uma
entrada de pressdao deve permanecer na zona suave
antes de ser registada como um sopro ou sucgao suave.
Consequentemente, também fornece:

Tempo para um utilizador passar da zona neutra a zona
forte e

um filtro para qualquer ruido (pressdes ndo intencionais)
nos limites da zona.
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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 (D, 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
sucgdo forte. Uma entrada de pressdao ® 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 ndo
sdo registadas como uma entrada.

@t

©

©
>
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Quando definir Sip and Puff Ramp Time (Tempo de
aceleragdo do sopro e sucgdo), 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 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
O seja registada como um sopro ou uma sucgdo forte.

1. A partir do ecrda Home (Inicio), abra Chair Setup
(Configuracdo da cadeira) = Modules (Mddulos) —> IN
5xx.

2. iPod = 11:34 3 -

< Back =

User Input - Configuration

User Input Configuration ar

User Input - Sip and Puff Setup
Sip and Puff Rm

Go to Sip And Puff Calibration

Jack Socket Tip - Port Settings

Input Port De-
bounce

Jack Socket Ring - Port Settings

Input Port De-
bounce 0.0s CIZ]

Ajuste Sip and Puff Ramp Time (Tempo de aceleragdo
de sopro e sucg¢do).

85



Invacare® LiNX

I9>C Utilizar a ferramenta LiNX Access para

9.1 Instalar o software

Faca duplo clique na ferramenta de instalagdo do software
LiNX Access para PC e siga as instrugSes apresentadas no
ecra.

Passo 1

Selecione o idioma a utilizar durante a instalagdo.

1.
Select Setup Language l&]

w ¢ Select the language to use during the
2 N\ installation:

[Engish z)

ok ][ conce |

Selecione a sua opgdo de idioma a partir da caixa
pendente.
2. Clique em OK para continuar.

Passo 2

Antes de prosseguir, certifique-se de 1& e compreende
na integra as Condi¢des de utilizacdo e as Adverténcias
apresentadas na caixa de dialogo.

3¢ Setup - LiNX Access PC [ESREEE™
Conditions of Use ~
Please read the following important information before continuing. QU
N
{
Please read the following Conditions of Use. You must accept these Conditions before
continuing with the installaton. |
[CONDITIONS OF USE AND WARNINGS = [
INTENDED USE =

LINX 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
1 do not accept

[hext> ] [ cancel

Selecione a opg¢do | accept (Aceito).
2. Clique em Next (Seguinte).

Passo 3

Para sua comodidade, a aplicacdo 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:

86

1. 3< Setup - LiNX Access PC [ESHEEE ™™
Select Destination Location ‘
Where should LINX Access PC be installed? @

J  Setupwilinstall LINX Access PCinto the folowing 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> ] [ cancel |

Cligue no botdo Browse (Navegar) e selecione uma
pasta diferente.
2. Cliqgue em Next (Seguinte) para continuar.

Passo 4

O atalho da aplicacdo 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 \ = S
Select Start Menu Folder ‘
Where should Setup place the program’s shortcuts? C\

= 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.

(eromse...

<Back l Next > I Cancel

Clique no botdo Browse (Navegar) e selecione uma
pasta diferente.
2. Cliqgue em Next (Seguinte) para continuar.

Passo 5

Por predefini¢do, 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 E=REEE <
Select Additional Tasks H
Which additional tasks should be performed? @

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 LiINX Access PC
Other tasks:
V| Assodiate wheelchair program files (.Id") with LiNX Access PC

<Back l Install I Cancel

Marque/Desmarque conforme for adequado.
2. Clique em Install (Instalar).
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Passo 6

le J

3¢ Setup - LiNX Access PC

Completing the LiNX 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.

| Launch LiNX Access PC

|

Cligue em Finish (Concluir) para concluir a instalagdo.

9.1.1 Utilizar Bluetooth hum computador

Precisa de uma ligacdo 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. Nao instale
quaisquer controladores que tenham sido fornecidos com

o adaptador.

9.2 Descri¢do geral do esquema

o

] O esquema pode mudar quer haja ou ndo ligagdo.

Ecra Home (Inicio)

I =

) +

Defat System 2, ¥ 3D

I - ] \ ‘ E
emonstration |
oO ‘
ssTaun
0 0 :
PROGRAM NAME
Default System
0 CONFIGURATION SUMMARY
H === 6 Drive Functions L F

2 seating Functi

events

System Clock Set This month 2 utilty Functions

Primary Input Out-Of-Neutral This month 2 Actuator Motions
Gyro supported

System Available This month
Lighting supported

Joystick Error This month

]

o

G

® Barra de menus

@

Separador Connection (Ligagdo)

© Separadores File (Ficheiro)
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Barra de ferramentas
Cabecalho do conteudo principal
Conteudo principal

Caixa Filter parameters (Filtrar parametros)

@ 0 @ @ 0

Barra lateral de navegagdo principal

@O Contexto do separador

Barra lateral de navegagao secundaria

View Help

B LiNX Outdoorlci +
X1 -~y < =i o
@ “reo Hwee  [RETO £ Resetto Detault S Manage B %
' LAK-H16166775
N TDXSP2ULM
0O
inipome Power Module
) POWER MODULE 1 - DRVING
@ Functions
Remote 0
O User Preferences off [%
Gyro
S cra
2| Chair Log L off %
ACT200-1
Ooff X
& Chair Setup
ACT400-1 26
Modules .
Actuator Motions Box 0A
=) Lighting 0
60
70
70
80
Off %
Off %
Q X

A barra de navegac¢do secundaria ® sé é apresentada para
determinadas sele¢des de barra de navegagdo principal ®
e fornece um meio de aprofundar as funcionalidades, as
fungGes e os parametros.

3< LiNXAccessPC =8 ﬂ
Fie Comnection View _Help
3 Open a Connection B Openafile
. -
Ca ing
Q X Q X
PAST CONNECTIONS C:/ProgramData/Dynamic Co...ess PC V3/LiNX Indoor.Ici
SO .

LAK-C14134853 W
4134 . MT+ C/ProgramData/Dynamic C...s PC V3/LiNX Outdoor.ci

DISCOVERED CONNECTIONS

C/ProgramData/Dynamic C.../LiNX Default SystemIci
CLOEM v

DS DO_RC1 OEM
DS LEMR1 OEM
Ed 112147579
REM-121155588
REM-K15145900

REM-K15145908

@  Abrir uma ligacao
Abrir um ficheiro
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Informagées do sistema

y 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

J F
|c .| ec
® | Informagdes de | Apresenta as estatisticas de tempo
condugdo/bateria| de conducgdo e utilizagdo da bateria.
Eventos Apresenta uma descri¢do geral dos
eventos.
© | Informacgbes do | Apresenta carimbos de data/hora
ficheiro de quando a configuragao 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 mdédulos, das
configuragdo funcionalidades e das fungGes para
o sistema ligado.
® | Resumo do Clique para ver as informacgGes de
sistema versdo sobre os médulos no sistema
ligado.
@ | Informagdes do | Apresenta detalhes da aplicagdo e
LiNX Access da LiNX Access Key.

9.3 Conceitos

A ferramenta LiNX Access para PC fornece muitas ferramentas

e funcionalidades para simplificar a configuragdo e a
programacdo dos maddulos e sistemas LiNX.

Dois conceitos importantes sao:

88

Modos de contexto

Modos de edi¢dao

Modos de contexto

3¢

lo|® s
Fier Connecton ™ View Fep |
2 Open a Connection B Openafile ‘

Ga ing
Q x Q

PAST CONNECTIONS

C:/ProgramData/Dynamic Co...ess PC V3/LiNX Indoorlci

T4 P

LAK-C14134853 W
. C/ProgramData/Dynamic C...s PC V3/LiNX Outdoorci

DISCOVERED CONNECTIONS

C/ProgramData/Dynamic C.../LiNX Default System.Ici
CLOEM :
DS DO_RC1 OEM
DS LEMR1 OEM
Ed 112147579
REM-121155588
REM-K15145900

REM-K15145908

A B
Os modos de contexto permitem-lhe trabalhar
simultaneamente com ficheiros de configuracdo 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 ecrd da aplicagdo. S6 pode ter um
separador de ligagdo aberto de cada vez

Os separadores de ficheiro encontram-se sempre do lado
direito do ecrd da aplicacdo. A aplicagdo permite varios
separadores de ficheiro abertos em qualquer altura.

Modos de edigao

A ferramenta LiNX 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:

¢ Live edit (Edicdo em direto) (apenas no contexto de
ligacdo).

e Bulk edit (Edicdo em massa).

Para obter mais informagGes sobre os modos de edigdo,
consulte a sec¢do 7.3.5 Modificar um programa, pdgina 64.

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 ligacdo a Internet e so é realizada a cada 24 horas.
Se estiverem atualiza¢Ges da aplicagdo 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
apresentada uma notificagdo a perguntar se as pretende
instalar. Clique no botdo Yes (Sim) para continuar.
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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, clique 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 ligagao 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 atualizagées. O software ndo conseguiu ligar
a Internet. Verifique se as definigdes 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 defini¢ées da Internet

1. Clique em Help (Ajuda) e selecione Internet Settings
(Definicdes da Internet).
2.
Internet Settings

Proxy Enabled v
Proxy Address
User Name

Password

Close

Ative as definicOes 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 informacgdes):

e Enderego e porta proxy
¢ Nome do utilizador
¢ Palavra-passe

4. Clique no botdo Close (Fechar).

9.5 Acgles de contexto da ligagao

I R

As tarefas seguintes sdo apenas relevantes para o modo
Connection context (Contexto de ligagdo). Para as tarefas
relacionadas com o modo File context (Contexto de ficheiro),
consulte a seccdo 7.4 Agdes de contexto de ficheiro, pdgina
67.
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9.5.1 Ligar/Desligar a ferramenta LINX Access para PC
Ligar a uma cadeira de rodas

1. Ligue o sistema LiNX.
2. Insira a LiNX Access Key no mdédulo do comando.
3. Abra a aplicagdo da ferramenta LiNX Access para PC.
4. No separador Open a connection (Abrir uma ligagdo):
a. Selecione a LiNX Access Key na lista sob PAST
CONNECTIONS (LIGACOES ANTERIORES) ou
b. Cliqgue no botdo Find more (Encontrar mais) (lado
esquerdo superior) para forgar a aplicagdo a procurar
mais LiINX Access Keys ou
c. Se a lista for demasiado longa para ler, introduza a
LiNX Access Key na caixa de texto Filter connections
(Filtrar ligagOes) para localizar a LiINX Access Key na
lista.

Depois de selecionar uma LiNX Access Key, a ferramenta
LiNX Access para PC estabelece ligagdo a cadeira de rodas e
Ié as respetivas configuragdes.

Desligar de uma cadeira de rodas

o
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

N3o é necessdrio escrever um programa numa cadeira de
rodas, se estiver no contexto de ligagcdo e a trabalhar no
modo de edigdo em direto, porque todas as altera¢Oes a
parametros serdo escritas imediatamente na cadeira de

rodas.

Se estiver a trabalhar no modo de edi¢gdo 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 LiINX 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 configuragdo é lido automaticamente a partir
do sistema da cadeira de rodas quando estabelece ligagdo ao
mesmo. No entanto, pode ler manualmente o programa de
configuragdo a partir da cadeira de rodas ligada colocando

a ferramenta LiNX Access para PC no modo de edigdo em
massa ou no modo de contexto de ficheiro.
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Para ler uma configuracdo a partir do modo de edi¢do em e Distribuidor e
massa e S6 de leitura.
1. Passe para o modo de edigdo em massa desbloqueando Para editar os seus ficheiros com um nivel de acesso de
o0 parametro de edicdo em massa. Distribuidor, necessita de armazenar um certificado LAK de
2. uma LiNX Access Key.
Se ndo armazenar o seu certificado LAK da sua LiNX Access
Clique no icone Read (Ler) (da cadeira de rodas) na Key, terd acesso apenas de leitura aos seus ficheiros
barra de ferramentas. armazenados e, como tal, ndo os podera editar.
Para ler uma configuragao a partir do contexto de ficheiro Para armazenar um certificado LAK:
1. Abra o ficheiro clicando no separador New file (Novo 1. Estabeleca ligacdo a um sistema LiNX.
ficheiro) (+) e selecionando o ficheiro existente. 2. Cligue no menu File (Ficheiro).
2. Cligue no icone Read (Ler) (da cadeira de rodas) na 3. S ———
barra de ferramentas. _
Open File Ctrl+O
9.5.4 Guardar um programa como um ficheiro PR I
1. Save Ctrl+5
Save As..
File | Connection View Help Export CSV...
- Open Fil Ctrl+0 i
@ pen e m Authorise Computer I:}
Import Firmware
Write Bundle File
Save Ctrl+5
Save As... Quit
Export CSV... Selecione a opg¢do Authorise Computer (Autorizar
o computador). E apresentada uma mensagem
Sl s informando-o de quantas autorizagdes restam (s6 pode
Write Bundle Eile realizar esta operacdo trés vezes) e perguntando se
pretende continuar.
Quit 4. Clique no botdo Authorise (Autorizar) para continuar.
5. Quando a autorizagdo estiver concluida serd apresentada
Cligue no botdo Save to file (Guardar como ficheiro) ou uma mensagem. Clique no bot3o OK para terminar.
cligue em File (Ficheiro) na barra de menus e selecione
Save (Guardar) ou Save As... (Guardar como...) a partir 9.5.6 Atualizar o firmware
do menu.
2. Abre-se a caixa de didlogo Save File As (Guardar ficheiro 9.5.7 Restaurar as configuragdes predefinidas da cadeira
C°m°)- de rodas
3. Selecione a pasta adequada. B
4. Introduza o nome na caixa File name (Nome de ficheiro). — =T
5. Cligue no bot3do Save (Guardar) para terminar. O ficheiro 1 v
é guardado com uma extens3o .lci. oo e
Remover um ficheiro da lista de ficheiros. . = .
1. Q X =T -
° ZD Lighting 120” "
C/ProgramData/Dynamic Co...ess PC V3/LiNX Indoorlci 19 s
A Wednesday, 1 . U 8 Actuator Motions
\/\_'n) Open file Gyro supported
C:/Users/ag Remove from list ;l L \;‘? Uighting supported
Clique com o botdo direito do rato na caixa de didlogo
Open file (Abrir ficheiro) e selecione Remove from list
(Remover da lista).
9.5.5 Armazenar o certificado LAK _
Q x .
Para editar ficheiros offline, é necessario autorizar o Fig. 9-1
computador armazenando o certificado LINX Access Key X o .
(LAK) Carregar as configuragdes armazenadas da cadeira de rodas

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:

20
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1. Cliqgue em Manage (Gerir) para abrir a lista de
configuracdo da cadeira de rodas.

2.
Chair Configurations
@ C02H10A2A00L-01 B9
Iose
Fig. 9-2
Clique no icone ® atras da configuracdo pretendida da
cadeira de rodas.
3.

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)yOverwrite (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 operagdo. De outro modo, clique em Cancel
(Cancelar) (®) para cancelar a operagdo.

Carregar a configuragdo predefinida da cadeira de rodas

r"-! Reset to Default

Para repor a configuracdo da cadeira de rodas ligada para a
configuragdo da cadeira de rodas predefinida:

1637470-D
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1. Clique no botdo Reset to Default (Repor predefinicdo)
na barra de ferramentas.
2.

Overwrite Configuration?

This will resetyour current
configuration to the default
configuration.

Click "Overwrite" to continue and
overwrite your configuration.
Click "Cancel” to retain your
configuration and resume editing.

(B)-Overwrite (B)Cancel

Fig. 9-4

E apresentada uma mensagem que adverte o utilizador
de que a configuragdo 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.

[—Jo

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 configuragoes predefinidas

1. Abra a ferramenta LiNX Access.

2.
n 3 o ®
EIEl v (8t o (S v T %
J wmes o
06 TDX SP2 ULM
Fig. 9-5
Cligue num botdo Reset To Default (Repor predefini¢do)
(®) ou Manage (Gerir) (®) na barra de ferramentas.
3.

Chair Configurations

‘ il ’ C02H10A2A00L-01 @_@
G/ Defust Confgration

Iose

Fig. 9-6

Se escolher Manage (Gerir), vera uma lista com as
configuragdes 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 "Owverwrite" to continue and
overwrite your configuration.
Click "Cancel" to retain your
configuration and resume editing.

(B)y-Overwrite (B)Cancel

Fig. 9-7

E apresentada uma caixa de mensagem. Confirme a
reposicdo clicando no botdo Overwrite (Substituir) (®).
De outro modo, clique no botdo Cancel (Cancelar) (®)
para cancelar.

5. Modifique os parametros, especialmente as fungdes
de iluminagdo (consulte a seccdo 10.3.1 Modificar os
pardmetros de iluminag¢do, pdgina 95) e o estado do
giroscépio (consulte a secgdo 10.3.2 Modificar o suporte
de giroscopio em perfis de condugdo, pdgina 96).

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 configuracdo
permite-lhe atualizar a configuracdo do utilizador para

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

i Caso o ficheiro de configuragdo 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

Fig. 9-8
Selecione a entrada Convert Configuration (Converter
configuragdo) e siga as indicagBes apresentadas no ecra.

9.6 Acoes de contexto de ficheiro
= [
o @

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
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(Contexto de ligacdo), consulte a seccdo 9.5 A¢des de
contexto da ligagdo, pdgina 89.

9.6.1 Abrir/Fechar um ficheiro
Se a ferramenta LiNX Access para PC nao 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. Clique 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 préprio separador.
O separador terd o nome do ficheiro.

Fechar um ficheiro

D

Feche um ficheiro utilizando o botdo Close file (Fechar
ficheiro), localizado no lado direito da barra de ferramentas.
Se tentar fechar um ficheiro com altera¢des pendentes, é
aberta uma caixa de didlogo com as opg¢Ges para:

e Save (Guardar) — Guardar as altera¢Oes antes de fechar

e Discard (Eliminar) — Eliminar as altera¢Oes e fechar o
ficheiro

e Cancel (Cancelar) — Cancelar a agdo de fecho do
ficheiro

Para obter informagdes sobre a modificagdo de parametros,
consulte a secgao 10 Modificar a configuragdo da cadeira de
rodas com a ferramenta para PC, pdgina 94. Para obter
informagdes sobre a gravacgdo de ficheiros, consulte a sec¢do
9.5.4 Guardar um programa como um ficheiro, pdgina

90. Para obter informacdes sobre a leitura de programas,
consulte a sec¢do 9.5.3 Ler um programa a partir de uma
cadeira de rodas, pdgina 89 e para obter informagGes sobre
como gravar um programa numa cadeira de rodas, consulte
a sec¢do 9.5.2 Escrever um programa numa cadeira de
rodas, pdgina 89.
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9.6.2 Remover um ficheiro da lista

Q X
©

C:/ProgramData/Dynamic Co...ess PC V3/LiNX Indoor.lci e

A Nednesday, T
\,',\f M Open file
: Ri from list A
C:/Users/a emove from i h— e
Wednesday, 18 May 2016 10: 1247 a.m. AN

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 configuragGes de cadeira
de rodas e/ou ficheiros de firmware.

TOXSPZUM D Resetlo efat  Manoge % |°

N 0 SiSTEMNAVE
(6]
=7 ours driving hours driving / day TOXSP2UM
O User Preferences PROGRAM NAE
oo Since Mo Sep19 08:1623 2016 DX SP2 ULM
2| ChairLog -+ 3 5
5tal battery cycles Ros Charging / day
%5 Chair Setup
12 e Functions
=0 Lighting @
= No active errors
19 seating Functions
evens 8
System Clock Set Today
Gyro supported
System Available Today Lighting supported
Primary Input Out-Of-Neutral Yesterday

]
2 System Summary

Q x
Clique no menu File (Ficheiro).
Selecione Write Bundle File (Gravar ficheiro de pacote).

2. 3< Open File x
&« v e LINX_Access 003 > 03 Production Bundles > Kite » 10 v Search 10 yal
Organize v New folder =+ m @

# Quickoccess [ Neme Date modified Type Size ~

[) ROTEIDADADOX-01 LCBFile

@ OneDrive - Invacal -
[ Ro1F10ATADOL-02 LCBFile
B SharePoint [ rotF10A1A00T-02 LCBFile
B Product Lifecycle [ rotF10A2A00L-02 LCBFile
[ rotF10A2400T-02 LCBFile

[ This PC -
= [ ro1F10A3A00L-02 LCBFile
[ Desktop [ Ro1F10A3A00T-02 LCB File
[£] Documents [ rotF10A4A00L-01 LCB File
& Downloads L] ROTF10A4A00T-01 LCBFile

File name: e -
Cancel

Selecione o ficheiro de pacote pretendido e clique em
Open (Abrir).

3 Fie | Connection view _tiep

]
o Witing program

o
e

O ficheiro de pacote é gravado na cadeira.
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10 Modificar a configuragao da cadeira L o
de rodas com a ferramenta para PC Clique no icone ®.
2. _
~ . ~ RlRead "M Wiite X ToxspauM & Resetto Y %
10.1 Acgdes de perfis e fungdes - -
O-O TDX P2 ULM
No modo de edigdo em massa: G Home
e 0s perfis podem ser adicionados e eliminados, O terpretereces | Lo
e as fungbes podem ser adicionadas, eliminadas, Lo y
duplicadas e movidas.
CTRREETI (6 o [ X momun D o S e Y o Fig. 10-2
Ir— ® ® © O
oo TDX SP2 ULM . ~
& Home Icone Acao
‘& Drive REM216 GENERAL
@ Functions Drive Function Name REMA400 Slow .. .
P T—— o ® Adicionar novo perfil de
2 crairtos NE——— condugdo
25 Chair Setup REM216 Seating Fonw:kp . -
2 vighg pr— ® Adicionar nova fungdo de
S assento
e 4 © Adicionar nova funcdo do
R o modulo de alimentacio
do rato
D N v ® Adicionar nova funcdo de
— o utilitario
. e ® Adicionar nova fung¢do de
o controlo do interruptor
Fig. 10-1
Clique no icone para adicionar uma condugdo pretendida.
® Novo perfil E apresentada uma caixa de didlogo.
Nova funcdo 3.
. . @  New Drive Function
© Duplicar fungao
©® Eliminar perfil ou fungdo Profile Profile
i Um sistema inclui sempre um perfil de funcBes de Name Drive
condugdo REM2xx e um perfil de fun¢des de assento
REM2xx. Ndo é possivel mover nem eliminar estes . ,
- Please select a 'User Input
perfis.
1. Abra Functions (Fungdes). Profile User Input
2. Selecione a ac¢do de perfil ou funcdo pretendida na barra
de ferramentas. REM 2xx series
Adicionar novo perfil .
P REM 4xx series
1. o
Clique no icone ®. Compact Remote
O novo perfil é apresentado em Functions (Fungoes).
2. Altere o nome do perfil. Consulte a sec¢do 10.2 Input Module
Modlificar nomes de fungbes e perfis, pdgina 95.
3. Adicione pelo menos uma fun¢3o. Consulte a seccdo Create Cancel
Adicionar fungdo de utilizador, pdgina 94. .
Fig. 10-3
i O novo perfil é apresentado como invalido enquanto Introduza o nome da fungdo.
ndo for adicionada nenhuma fungdo ao perfil. 4. Selecione User Input (Entrada de utilizador) na lista.
5. Clique em Create (Criar) para avangar. De outro modo,
Adicionar fungdo de utilizador clique em Cancel (Cancelar).
il Quando Cria uma nova fungéol todos oS parémetros Para Obter ma|5 |nf0rmag6es SObr‘e a mOdIﬁca§50 dOS
sd0 estabelecidos para os valores predefinidos e é parametros de tragcdo, consulte a sec¢do 10.3 Modificar os
necessario altera-los. Pode ser mais facil duplicar pardmetros de tragdo, pdgina 95.

uma funcdo ja existente e mové-la para o perfil atual.

Para obter mais informac¢des sobre a modificacdo dos

parametros de assento, consulte a sec¢do 10.4 Modificar os
pardmetros de assento, pdgina 96.
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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 fungdo original.
3. Edite a fungdo conforme necessario.

Mover fungio

As fungGes podem ser reordenadas através de agGes arrastar
e largar dentro de um perfil ou entre perfis.

1.

Fie Comection View Help
& LAK-H16166775 T

@ dres  Hwie @ 9% [ X Toxseum & Rese

A uensers
TDX SP2 ULM
o0

{ni Home
& Drive REM216 EnERAL

O RIEED Drive Function Name REM400 Slow
REM216 Drive

O User Preferences Enabl

on ll7

Z Gt Function User nput Profile User Input RE.
S| Chairlog & Seating REM216

Navigation Timeout Enabled off [x
%5 Chair Setup

REM216 Seating [

=0 Lighting Max Forward Speed 0%
@ Drive REM400 Min Forward Speed 0%
e Forward Acceleration 8%

Forward Deceleration 100 %
REMA00 Slower

REMA00 Medium

REMA00 Fast
Reverse Acceleration 100 %
REMA00 Faster Reverse Deceleration 100 %

TuRN

& Profle Tum Boost at Max Speed 200%

Drive MaxTum Speed 50 %

MinTum Speed 0%

Seating.
Tum Acceleration 100%

Tum Deceleration 100 %
Q « | & Seating REM400
v smauTy

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 posicdo necessaria no mesmo
ou noutro perfil.

Eliminar fungao ou perfil

i Uma fungdo é imediatamente eliminada quando o
botdo de eliminagdo é clicado.

Ndo é possivel eliminar um perfil enquanto as
respetivas fungées ndao forem eliminadas.

=

1. Selecione a fungdo ou o perfil que pretende eliminar.
2.
X

Clique no icone ©.

10.2 Modificar nomes de fungdes e perfis

i Sé é apresentada a alteragdo de Drive Function
Name (Nome do perfil de funcdo). Alterar Seating
Function Name (Nome da fun¢do do assento),
Mouse Mover Function Name (Nome da fungdo do
controlador do rato) ou Profile Name (Nome do
perfil) funciona da mesma forma.

1637470-D
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1 Fle Comection View Help

3 LAK-H16166775 ar

@ “gres W @ % [ X Toxseum 9, Resetto Defait & Mansge ¥ %

b wcrsiserrs
TDX SP2 ULM
o0

{ni Home
@ Drive REM216 GENERAL

@ Functions C mmmm D

REM216 Drive
on lIZ

O User Preferences

= Profile User Input (RE.
5] G @ Seating REM216

Navigation Timeout Enabled off [
%5 Chair Setup

REM216 Seating I

0 Lighting Max Forward Speed 30%
& Drive REM400 Min Forward Speed 0%
ey Forward Acceleration 80%
Forward Deceleration 100 %
REM400 Slower
Reverse

REMA400 Medium MaxReverse Speed 30%
Min Reverse Speed 28%
REMA00 Fast
Reverse Acceleration 100%

REMA400 Faster Reverse Deceleration 100 %

TuRN

@ Profile Tum Boost at Max Speed 200 %

Drive MaxTum Speed S0

Tum Deceleration 100 %

a o -

sty

Cligue no nome de fungao.

2. Introduza o novo nome da fungao.

10.3 Modificar os parametros de tragao

1. Selecione um parametro para edicdo.
2. Cliqgue no nome do parametro para abrir os detalhes do

parametro. Serdao 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[ 0% D 10% Max 98% ]

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

de fundo ira mudar para indicar que foi alterada em
relacdo 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 alteracdo do fundo do
parametro, ja que a operacdo de edicdo em direto
é realizada com bastante rapidez.

[—lo

Lista pendente

24V Park Brake |
24V Park Brake

ACTUATOR 1 - ELECTRICAL Brake

Clique na lista pendente para selecionar uma opgao.

10.3.1 Modificar os parametros de iluminagao

Ao instalar o sistema de iluminagdo, substituir o modulo de
alimentagdo ou repor a configuragdo predefinida a partir
do mddulo de alimentagdo, pode ser necessario ajustar as
definicdes de iluminagdo. Em algumas configuragdes, as
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fungbes de iluminagdo estdo desativadas por predefinicdo e
é necessario ativa-las manualmente.

A Open a Connection +

TOXSP2ULM & Resetto Default & Manage ¥ %l
' LAK-H16166775
O-O TDX P2 ULM
iy Home
o Funciors Tme—— "
O User Preferences (B Tum Indicator Auto-Cancel Time 105
2| Chair Log POSITION
(© Enable Position Lights on [~
%5 Chair Setup
=P Lighting
Q x
Fig. 10-5
1. Se necessdrio, reponha a configuracdo da cadeira de
rodas. Consulte a secgdo 9.5.8 Carregar configuragbes
predefinidas, pdgina 91.
2. Abra Lighting (lluminacdo).
3. Edite os parametros de acordo com a tabela seguinte.
Parametro Descri¢ao Valores
@ | Enable Turn Permite ao sistema Ativado/
Indicators (Ativar | utilizar indicadores Desativado
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
automdtico 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

condugao

Por predefinicdo, o suporte de giroscépio esta ativado nos
perfis de condugdo. As instrugGes 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.

96

1. Abra Functions (Fungdes) = abra o perfil de condugdo

pretendido.

3 Opena Connection +
@ greas e w ¢ [ X

A uwnaeers
TDX SP2 ULM
o0

{ni Home
@ REM2XXD
@ Functions

o1
O User Preferences

g ChairLog & REM2XX S
st

Chair Setup smauTy

E— g o

Tom Transition 65%

0 Lighting

& REM400 D

D1

Latch

02

PERFORMANCE

03

& CONNECTIVITY

Uity Card

s from the gyro module are used to provide enhanced stability control for the
rive function.

Fig. 10-6

Defina Gyro Enabled Drive Function (Giroscopio ativado
para o perfil de condu¢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 Modificar os parametros de assento

Angulos de ativagdo

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

utilizador.

3 Open a Connection +

b Lacieserrs
TDX SP2 ULM
(]e)

ini Home Power Module

&, Resetto Default & Manage

& Functions

O User Preferences

2| ChairLog

% Charsetup
Modes

Actuator Motions

conTROL NPUTS/OUTRUTS

B ™ ontrol I
=0 Lighting Conrolneut

o

ontrol Input 2

ACT400-1
Input Type

Ioc Input Port Debounce

Control Input 3

Fig. 10-7

Parametro

Descricao

Slowdown Trigger
(Acionador de
abrandamento)

Define o angulo de ativagao
do sensor de angulos para
abrandar a velocidade de
condugdo.

Lockout Trigger (Acionador
de bloqueio)

Define o angulo de ativagdo
do sensor de angulos para
bloquear a tragdo.

Maximum Back Angle
(Angulo de costas maximo)

Define o angulo de ativacdo
do sensor de angulos para
parar o movimento adicional
do encosto.

Abra Chair Setup (Configuragdo da cadeira) - Modules

(Mddulos). Selecione o tipo de mddulo do atuador, por

exemplo, ACT400-1.

necessidades do utilizador.

Defina os parametros do encosto de acordo com as
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Movimento do assento

3¢ LiNKAccessPC

== = |

File Connection View Help
C16170114

1 ~
“4Read g Write

-' LAK-H16166775
TDX SP2 ULM
0O

{nj Home

Qs Functions

)

User Preferences

(1}

Chair Log

Chair Setup
Modules

[0S

Actuator Motions

Lighting

DemoSystem.ci

TOX P2 ULM

il

4 Redline
T, Elevate
Lo Leftleg
% RightLeg
s Both Legs

be N

¢ Recline and Legs

4=

&, Reset to Defauit

= Manage

Motion Name

Motion Icon = T
BEHAVIOUR

Minimum Pause Between Toggling 20s
Motion Maximum Up Speed 100 %
Motion Maximum Down Speed 100 %
Soft Start/Stop Time 00s
Direct Access Up Speed 100 %
Direct Access Down Speed 100 %
Latched Operation Motion Time 00s
ACTUATOR CHANNELS

Power Module Channel 1 100 %
Power Module Channel 2 0%
/ACT400-1 Channel 1 0%
ACT400-1 Channel 2 0%

Fig. 10-8

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

1.

Fie Comnection View Help
& LAK-H16166775

~
™ Write

b crtetesrrs
TDX SP2 ULM
o0

(i Home

@ Functions

O User Preferences

| ChairLog

& Chair Setup
Modules
Actuator Motions

=P Lighting

2.

TDX SP2ULM

Y m

2, Recline

%, oo

S et
S mahtles
Lo Bothlegs
(RS

g Recine nd Legs

O Resetto Dot S Marage

oamrcmon
Motion Name < >
Motion Icon - T
servous

Minimum Pase Between Togling 205

Moton Maximum Up Speed 100%

Moton Maximum Down Spe 100%

st srvstopTime 00s
DictAccess Up pecd 100%
DictAccess Down Spe 100%
Litched Operaton Moton Time 00s

Power Module Chamel 100%

o Module Chamel 2 0%
ACTA00-1 Cronmel 1 o%
ACTA00-1 Cronmel 2 o%
ACTA00-1 Crnmel 3 o%
ACTA00-1 Cronmel 4 0%

Fig. 10-9

Cligue em Motion Name (Nome do movimento).
Introduza o nome do novo movimento.

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 maédulo de alimentagdo

proporcional. Existem quatro modos de tipo comutador e
um modo de tipo proporcional.

1.
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Modificar a configuragdo da cadeira de rodas com a ferramenta para PC

3 LAK-H16166775 2E

@ “dre
A wcmensers
°o TDXSP2ULM

4 wite

e O X

TOXSP2ULM

8 Resetto Default < Manage

G Home
@ Drive REM400 GeneraL
s Input Mode Forward/Reverse
REMA400 Siow
O User Preferences Seating Function Name
- on W7
| Chair Log [1]
Fonction User Input Profile User Input (RE.
3 Chair Setup REM400 Fast
Standby-select Timeout Enabled off [
=0 Lighting Invert Seating Function Off [x.
« Tilt REMA400 ®
axs
it Motion YT
Default No Motion
& Drive Alte..ive Inputs i ctvated.
CRSlow Operating Mode Proportional
Speed 100 %
R Medium
CRFast
Sipn Puf
@ Seating Al.tive Input
Rt
Sipn PulfTilt
Q x

Fig. 10-10

Cligue em Functions (Fungdes).
Cligue na func¢do de assento que pretende editar.

a.

Fie Comection View Help
3 LAK-H16166775

@ s

~ wite e X

b Lacrnsresrs
TDX SP2 ULM
o0

ToxsPz UM B reset o Detat

< Manage ¥ o

(i Home
@ Drive REM400 ceneraL
@» Functions nput Mode Forvard/Reverse
REMA00 Siow
O User Preferences Defalt Forward/Reverse: Forward/Reverse
o REMACO Medium Configuraion ofthejoystick fortis seating f | Left/Right
2] Chair Log Four Quadrant
R Seating Function Name
5 Chair Setu st
D Enable Seating Function on W]
0 Lighting Function User Ing Profile User Input (REM 4xx series)
@« Tilt REMA400 o e
Standby-select Timeout Enabled off x
us Invert Seating Function off x
axs
-
Drive Alte...ve Inputs ot D
R Slow Operating Mode Proportional
Speed 100%
R Medium
Rt
Sipnpulf
@ Seating AL.tive Input
Rt
Sipn PulfTilt
Q x

Fig. 10-11

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

¢ Forward/Reverse (Marcha a
frente/Marcha-atras): 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.

Fie Comecion Ve Help
3 LAK-H16166775 +

TOX P2 ULM B Resetto Defaut S Mo ¥

b Lcissiesrrs
TDX SP2 ULM
o0

inj Home Configuration of the joystick for this seating function, e.g. proportional..
o Drive REM400
@ Functions Sesting Function Nrme Rema00 it
REM400 Sow
O — Erabie Seatng Function on
N REM400 Medin Function User put Profle User put (RE
2] ChairLog
Navigation Timeout Ensbied o x
JO ReMa00 Fst
Crair Setup 4 on on ¥
=0 Lighting "
it REMA00 RWARD QUADRANT PAAHETERS
Mation Y T
L Operating Mode. Proportional
4 100%
@ Drive Ate..ve Inputs
evesse o
crsion Vodon T
Opersting Mode Propororal
GR Medum
4 100%
Rt
Mation - No Motion
sinput
Operaing Mode Not Used
& Seating Al...tive Input < 0%
o QU pRAETERS
carie
Viotan No Mation
SonPutTit Operating Mode Not Used
a x Speed 0%
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Se Four Quadrant (Quatro quadrantes) estiver
selecionado, todos os parametros do quadrante
podem ser editados individualmente.

(i Home
@ DriveREM400 || cenema

e Gomecton Vet
dread 7 wiie 1 £ Resetto Dot S Manage 1
A wsserrs
TDX SP2ULM
(Je)

@ Functions Input Mode

REM400 Slow
O User Preferences Default. Forward/Reverse

Forward/Reverse

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
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 (N&o utilizado).

o REMA400 Medium
2] ChairLog

> Chair Setup REMA400 Fast

0 Lighting
@ Tilt REM40O

Configuraton ofthe oystick forthis seating functin, .g.proportiona.
Seating Function Name. REMA0O Tilt
Enable Seating Function on 7]

Profile User Input RE...

Funcionamento

Finalidade

Comutado

Ativa o movimento
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it

off [x

® Drive Alte..ive Inputs
R Slow Operating Mode
CR Medium

CRFast

Sip n Puff

& Seating Al.tive Input
cRTit

Sip n PuffTilt

Fig. 10-12
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):

na direcdo de
expansdo/retragdo
durante o tempo de
deflexdo do joystick para
a frente/para tras e a
sua posi¢ao 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.

Tipo comutador Tipo proporcional

® ®

Comutado

Bloqueado

Alternar (sé disponivel
no modo de
funcionamento de

Proporcional
quatro quadrantes)

Alternar/bloquear (sé
disponivel no modo
de funcionamento de
quatro quadrantes)

Blogueado 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 posicdo
do joystick é defletida
ao longo do limiar de
comutagao do joystick.

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 secgdo 8.9
Joystick Switch Threshold (Limiar de comutag¢do do
joystick), pagina 78, para obter informagdes sobre
como modificar o Joystick Switch Threshold (Limiar
de comutacdo do joystick).

Alternar Ativa o movimento
numa dire¢do (expansao
ou retracdo) durante

o periodo no qual a
posicao do joystick

é superior ao limiar

de comutac¢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 dire¢do do
movimento alterna entre
expansao e retragao para
cada nova ativagao.
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Funcionamento Finalidade

Ativa e bloqueia o
movimento numa
dire¢cdo (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 comutac¢do do
joystick.

Alternar/bloqueado

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 parametro 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.

10.5 Modificar os parametros do assistente

Os perfis de assistente permitem a um assistente controlar
perfis de conducdo e funcdes 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 fungdes de
assento. Os parametros das func¢des sdo idénticos aos dos

1637470-D
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comandos principais. Consulte as sec¢oes 10.3 Modificar
os parGmetros de tragcdo, pdgina 95 e 10.4 Modificar os
pardmetros de assento, pdgina 96.

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 funcdo ao perfil Assistente. Em caso de funcdo
invdlida, como o Controlo de interruptor, ira obter
uma indicagdo de erro com instru¢des adicionais para
a sua resolugdo.

Quando cria uma nova fung¢do, todos os parametros
sdo estabelecidos para os valores predefinidos e é
necessario altera-los. Pode ser mais facil duplicar
uma fungdo ja existente e mové-la para o perfil atual.

[—do

=

Abra Functions (Funcses).

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

3. Adicione uma nova fun¢do ou duplique uma fungdo
existente. Consulte a seccdo 10.1 A¢bes de perfis e
fungbes, pdgina 94.

4. Modifique outros parametros.

10.6 Joystick Switch Threshold (Limiar de
comutacdo 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 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:

~_
B

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.
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Tremor dampening (Atenuagdo do tremor)

Fle Connection View Help
3 LAK-H16166775

=
2

[ Y X TOXSP2ULM &, Reset to Default

A vwssiserrs
TDX SP2 ULM
0O

{3 Home Power Module

@« Functions

O User Preferences

REM 220

REM 4xx

DispLAY SETTINGS

Display Brightness
Enable auto brightness

Enable Tap-Only Mode

100 %
off [x
off [x

2| ChairLog 5
% ousew i
Para utilizadores que ndo tém um controlo preciso do e
~ o . ~ . GYR 100 =14 3B%
motor ou estdo sujeitos a tremores nas maos, defina S
o Joystick Switch Threshold (Limiar de comutagdo do o
joystick) para um valor alto, tal como 80%, para evitar Suap s i
a comutagdo involuntaria. s s
1, [ e - . § et e on W]
o O X ToXSP2 LM © Resetto Dot Mansge ¥ % . - Fsafe mode o
b Lcrsiserrs
00 ToxszumM _ Utilize este parametro para reduzir o efeito dos tremores
iy 2 i da mao no joystick. Os valores baixos sdao adequados para
&+ Functions REM 2 Display Brightness 100 % o . " .
A T utilizadores com tremores de baixa frequéncia (lentos).
& urtes s o o Os valores mais altos sdo adequados a utilizadores com
SEeD P f— tremores de frequéncia mais alta (rapidos). Se definir o valor
N o ” do pardmetro como 0% ndo ocorrerd atenuagdo de tremores.
S m 10.7 Configurar um sistema para tragao
vt e o e bloqueada
e Para configurar uma cadeira de rodas para tracdo bloqueada,
é necessario incluir um interruptor de paragem externo na
R o cadeira de rodas. Idealmente, este interruptor deve estar
. ) e o bem visivel e ser facilmente acessivel, para proporcionar um
. . ‘ . ~ . nivel suplementar de seguranc¢a para o utilizador.
Cligue em Chair Setup (Configuracdo da cadeira). P g sap
2. Cligue em Modules (Mddulos). Ligue o interruptor de paragem externo a uma entrada de
3. Clique no comando que pretende editar. controlo. A Invacare recomenda a ligacdo de um interruptor

4. Defina a percentagem pretendida.

100

de paragem externo ao médulo 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 succdo, onde o interruptor de labios 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.
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Abra a Chair Setup (Configuracdo da cadeira) —> Modules

(Mddulos) —> selecione a entrada a qual pretende ligar
o interruptor de paragem externo.

2 Fie Comnecton View Help
3 LAK-H16166775 ar

TOX SP2ULM

L it
" Write

LacHis166775
TDX SP2 ULM
o0

{i Home Power Moduie
@« Functions REM2c
o
User Preferences .
| ChairLog
REM Sac
& Chair Setup
CRac
Modules
ACU 200
Actuator Motions
- T
£ Lighting
TPIACY
IN S
AcCT400-1
Q X

) Resetto Dot Manage

LeftJack Socket 1) Tip
InputType
Enabie Input Type
Fal-safe mode
Short Press
Long Press
Input Port Debounce
Lef Jack Socket (1) Ring
InputType

Input Port Debounce:

Right Jack iiem v2Tip

Enable Input Type
Fal-safe mode
Momentary ©
Default [no assignment]

Sets the action for the switch when pressed.

Stop driving and seating

Input Port Debounce:

Right Jack Socket (12) Ring

Short + Long Press button

on W71

Not Connected

Momentarybutton

on W2

no assignment]

Defina Input Type (Tipo de entrada) para a entrada
pretendida, por exemplo, Momentary (Momentaneo).

3 File Connecion View Help
3 LAK-H16166775 +

d Read TDXSP2ULM

! wiie

v
TDX SP2 ULM
o0

{ Home Power Module
@ Functions REM 20
O User Preferences
REM 4
£ Chairlog
REM 5xc
& Chair Setup
CRanc
Moduies
ACU 20
Actuator Motions
I T
=0 Lighting
TPIACU
IN S
ACT400-1
Q x

& Resetto Defalt  Manage

(=]
2

Left Jack Socket 1) Tip
Input Type
Enable Input Type
Fall-safe mode
Short Press.
Long Press
Input Port Debounce
Left Jack Socket (1) Ring
Input Type
Input Port Debounce:
Right Jack Socket (12) Tip
Input Type:
Enable Input Type

ode

Default[no assignment]

Sets the action for the switch when pressed
Stop driving and seating

Input Port Debounce:

Right Jack Socket (12) Ring

00s

Not Connected

00

Momentarybutton

on 7]

o assignment]

o 7

Cligue no icone de informagbes junto a Momentary

(Momentaneo).

Ative Stop driving and seating (Parar condugdo e

assento).

i N3do é necessario atribuir uma funcdo ao

interruptor.

Configurar os parametros da tracdo bloqueada

Os parametros seguintes podem ser definidos individualmente
para cada perfil de condugao.
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pretendido.

2 Fle Comnection View Help

A LAK-H16166775 aF

rrT—
@ res Hwie

A vwmsisers
TDX SP2 ULM
o0

(i Home
@ Functions
O User Preferences
| ChairLog

%% Chair Setup

Q X

W o O X

& Drive REM216

REM216 Drive

o Seating REM216

REM216 Seating

& Drive REM400
REMA00 Slow
REMA00 Slower
REM400 Medium
REMA00 Fast

REMA00 Faster

& Seating REM400
REM400 Tilt
REM400 Recline

REMA0O0 LH Leg.

Abra Functions (Funcbes) —> abra o perfil de conducdo

ToXsP2 UM ) Resetto Dottt S Marage v oo
REM216 Drive
Reverse Deceeraton 100%
Tum Boostat Mk Specd 200%
Ve Tom Speed 100%
MinTum pecd 0%
TomAcceerton 100%
Tum Decelration 100%
— 100%
o Drving on -
Do OF on

Sets if demand is momentary (latched drive off), stepped or cruise ¢ Cruise Control

1stpp
LotchDrving n Reverse

astenUp
Lt Drve Timeout o
PERFORMANCE 3 Step Up/Down
bower 55tep Up/Down
o Ensied Dive Function o 1x
—
Quatrnt Operation 4Q Operaton
Forward Quatrant Operatn Forward
Reverse Quadant Operaton Reverse

Defina o tipo de tragdo bloqueada com Latch Driving
(Tracdo bloqueada). Para obter mais informacGes sobre
os tipos de tragdo bloqueada, consulte o manual de

utilizagdo do comando.

3 Fle Comecton View Help

3 LAK-H16166775 =

@ “dres Hwie

b Lactsresrs
TDX SP2 ULM
o0

{ Home
@ Functions

O User Preferences
] ChairLog

%5 Chair Setup

£0 Lighting

Q x

@ ¢ O X

@ Drive REM216

REM216 Drive

o Seating REM216

REM216 Seating

@ Drive REM400

REMA00 Slow

REMA00 Slower

REMA400 Medium

REMA400 Fast

REMA00 Faster

@ Seating REM400

REMA400 Tt

REM400 Recline

REMA00 LH Leg.

B—— © Resetto Derute S Marage v e
REM216 Drive
Reverse Deceleaton 100%
Tom Boustt s Speed 200%
VT Specd 100%
MinTum Speed 10%
TomAcceeraton 100%
Tom Decteraton 100%
—
p—— 100%
Lt Dring on
Ltch Drving n Reverse o 1x
LtehDrve Timeout 30005
bomer 100%
o Enaied Drive Function o 1x
—_—
Quatrant Operation 4Q Operaton
Forward Quatrant Operaton Forward
Revese Quadrnt Opration Reverse
Left Quatont Operation et
Reverse Quadant Operaton Reverse

Defina o pardmetro Latch Driving in Reverse (Tragdo
blogueada na marcha atras) como On (Ativado), para
permitir a tracdo bloqueada na marcha atras.

Defina o tempo maximo que a tracdo estd bloqueada

sem entradas do utilizador com o parametro Latch Drive
Timeout (Limite de tempo de tracdo bloqueada).

10.8 Ajustar o funcionamento do quadrante

Este parametro define a entrada do utilizador de perfil de

condugdo para funcionar no modo de quadrante 3 (3Q) ou
guadrante 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 sucgao.

O modo 3Q é escolhido para entradas de utilizador que
fornecem 3 quadrantes, por exemplo, um controlo de cabecga.
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@ ¢ [ X TOX SP2 ULM

&, Reset to Default & Manage Y

| Lacreresrrs
TDX SP2 ULM
0O

Home
! Reverse Deceleration 100%
@ Drive REM216
@ Functions o

REM216 Drive

O User Preferences Tum Boost at Max Speed 200 %

2| Chairlog @0 Seating REM216

%5 Chair Setup REM216 Seating

=0 Lighting

@ Drive REM400

REMA00 Slow

LATCHED DRIVING

REMA00 Slower Latch Driving off

REM400 Medium

Latch Drive Timeout 600
REMA400 Fast
PERFORMANCE

REMA400 Faster Pow 100 %

on
&0 Seating REM400

REM400Tilt 4Q Operation | ~
4Q Operation

REMA400 Recline

3Q - Forward Only
3Q- Reverse Only

3Q- Ma
% x Right Quadrant Operation 3Q - Automatic Toggle.

REM400 LH Leg Left Quadrant Operation

Toggle

As opc¢Oes sdo 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)

¢ 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 dire¢Ges 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

N3do é necessdrio que sejam atribuidas dire¢cdes Unicas a
todos os quadrantes. Se necessario, um ou mais quadrantes
podem partilhar a mesma direcdo. Por exemplo, as opgGes
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 informag&es
sobre como ajustar a dire¢do de conducdo, consulte a secgao
10.8.1 Ajustar diregcées de tragdo, pdgina 102

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

102

Operation (Funcionamento do quadrante traseiro) ndo
¢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¢bes 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 pardametro 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¢bes 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).

10.8.1 Ajustar direcoes de tragao
At +

@ “dres Hwie @ e [ X TOX SP2 ULM £ Resetto Default 2 Manage W %

b acrsiserrs
TDX SP2 ULM
o0

Home
=] Reverse Deceleration 00 %
& Drive REM216 100 %
@ Functions o

REM216 Drive .
01 User Preferences Tum Boost at Max Speed 200 %

2| ChairLog @ Seating REM216

ichaisetp REM216 Seating,

=D Lighting

& Drive REM400

REM400 Slow

REMA00 Slower

REMA00 Medium

REMA00 Fast

REMA400 Faster

& Seating REM400

REMA400 Tilt

REM400 Recline

REMA00 LH Leg

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 opgdes disponiveis sdo as seguintes:

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

e Left (Para a esquerda)

e Right (Para a direita)

e lIgnored (Ignorado)

Se for selecionado Ignored (Ignorado), a cadeira de rodas
ndo 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 opgdes disponiveis sdo as seguintes:
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e Forward (Marcha a frente)
¢ Reverse (Marcha atras)

e Left (Para a esquerda)

* Right (Para a direita)

¢ Ignored (lgnorado)

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:

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

e Left (Para a esquerda)

¢ Right (Para a direita)

e Ignored (lgnorado)

Se for selecionado Ignored (lgnorado), a cadeira de rodas
nao 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 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 (lgnorado)

Se for selecionado Ignored (Ignorado), a cadeira de rodas
nao se move em qualquer diregdo quando o quadrante
direito da entrada estiver selecionado.

10.9 Ativar a navegacao indireta

Consoante o tipo de navegacao indireta que deve ser ativado
para o utilizador, devem ser ativados parametros principais
diferentes.

Sao tipos de navegacdo indireta:

e Selegcdo de menus
e Analise de menus

Parametro Andlise de menus | Sele¢ao de menus
Navigation Anadlise de menus | Selegdo de menus
type (Tipo de

navegacao)

Enable Menu Scan | Ativado Desativado
(Ativar analise de

menus)

Navigation Ativado/Desativado| Ativado/Desativado
Timeout Enabled
(Limite de tempo

de navegacao

ativado)
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Ativar analise de menus/sele¢io de menus

1. Abra User Preferences (Preferéncias de utilizador).

Fle Connection View Help
3 LAK-H16166775

ey O X TDX SP2 ULM £, Resetto Default S Manage ¥ %

A s
TOXSP2ULM
(Je)

{n Home
Sleep Timeout Duration 5min

@ Functions Enable Joystick Wakeup o

[
O User Preferences [P

g ChairLog

Chair Setup

=0 Lighting

No

Menu Scan
Menu Select

First Profle

User Input

07s

12 Hour

Fig. 10-13

Defina o parametro Navigation type (Tipo de navegacgdo)
de acordo com a tabela acima.
3. Abra Functions (Fung¢des) - perfil pretendido.

Fle Connaction View ~Help

3 LAK-H16166775

™0 X TOXSP2UM & Resetto et S Merage

A ucnsesrs
TOXSP2ULM
o0

ERN Drive REM400
@ Drive REM216 rive
@ Functions on Bl
REM216 Drive
O User Preferences REM 4xx series
on W~

&) ChairLog @ Seating REM216
off [x

¢ Chair Setu
air Setup REM216 Seating

=0 Lighting
& Drive REM400

REMA00 Siow
REMA00 Slower
REMA00 Medium
REMA0 st

REMA00 Faster

& Seating REM400
REMA400Tilt

REMA400 Recline
REMA400 LH Leg

Fig. 10-14

Defina o pardmetro Enable Menu Scan (Ativar analise
de menus) de acordo com a tabela acima.
5. Abra a fungdo pretendida neste perfil.
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Fle Connection View~ Help

3 LAK-H16166775 +

@ dres  Hwie @ 9 [ X Toxsum & Reset o Default S Manage ]
A vnseerrs
TDXSP2ULM
0O
i Home
@ Drive REM216
& Functions REM400 Slow
REM216 Drive
O User Preferences on
o Profie ser Input (RE
S| ChairLog @ Seating REM216
or
2% Chair Setup
REM216 Seating o
=P Lighting Max Forward Speed 0%
&0 Drive REM400 Min Forward Speed 20%
REM400 Slow 80%
100%
REMA00 Slawer
REMA00 Medium 0%
8%
REM400 Fst
100%
REMAQO Faster 100%
T
@5 Seating REM400 Tum Boost at Max Speed 200%
J— MaxTum Speed 0%
MinTum Speed 0%

REM400 Recline

REMA400 LH Leg

Fig. 10-15
Defina o parametro Navigation Timeout Enabled (Limite
de tempo de navegacdo ativado) como Off (Desativado)
ou On (Ativado).
Se o parametro Navigation Timeout Enabled (Limite de
tempo de navegacdo ativado) estiver definido como Off
(Desativado), programe um interruptor externo para
aceder ao modo de navegacdo. Consulte a sec¢do 10.10
Programar interruptores externos, pdgina 104

Outros parametros das preferéncias de utilizador

7
e
o8

=0 Lighting

Fle Connaction View ~Help
3 LAK-H16166775 aF

@ dres Hwie w ¢ O X DX $P2 ULM

1V Lucresssrrs

O TOXSP2ULM
o0

Home
Sleep Timeout Duration 5 min

Gzt Enable Joystick Wakeup on Y

User Preferences —

Chair Log Enable Lock —

Chair Setup

OeE®

Any Quadrant

@

Menu Select

First Profle

@@

User Input

Activation Time 07s

Navigation type (Tipo de navegacdo): seleciona o tipo
de navegacao.

Navigation Entry (Entrada de navegacdo): define o
ponto de entrada no menu.

Navigation preference (Preferéncia de navegacao):
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 sele¢do atual.

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 navegagdo com
Navigation Timeout (Limite de tempo de navegacdo).

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

Number of Menu Scan Cycles before Idle (NiUmero
de ciclos de anadlise 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 (Analise de menus).

Scan Selection (Selecdo de analises): configura os
quadrantes da entrada principal que podem ser
utilizados para efetuar sele¢des. Apenas para a Menu
Scan (Andlise de menus).
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10.10 Programar interruptores externos

Existem muitas possibilidades de ligar interruptores externos
ao sistema, por exemplo, através das tomadas de ficha jack.

Neste exemplo, descreve-se como programar
interruptores externos ligados as tomadas de ficha
jack do DLX-REM400 ou DLX-REMS500.

A ponta da tomada de ficha jack esquerda (J1) esta
reservada para ligar/desligar a cadeira de rodas. N3o
é possivel alterar esta definigdo.

Escolha a entrada que pretende editar, por exemplo,
Anel de tomada de ficha jack esquerda (J1).

EX: +
@ “dres Hwie TOXSP2ULM & Resetto Default & Manage Y o
b Lacrsiesrrs
O-O TDX SP2 ULM
A Home owerodde
O User Preferences Default Not Connected Not Connected
=0 Lighting ™ Band2
Fig. 10-16
Escolha um Input Type (Tipo de entrada).
As opgOes sdo:
¢ 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
e Momentary button (Botdo Momentaneo)
e Short + Long Press button (Botdo Pressao curta
+ longa)
— N
& E N meam | oo G v o
T s
06 TOXSP2ULM
O User Preferences Input Type
8 o e S
S Chair Setup R Input Type [no assignment]
£ Lighting ™ @
s
Q X Input Port Debounce ighting
1637470-D



Fig. 10-17

1) () (5) (1) (9)
ORORORORT,

Fig. 10-18 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).

a.

Fle Comecton View Help
& LAK-H16166775 -
W 9 X

TOXP2UM D Resctto Defait  Mage

%

b crieresrrs
TDX SP2 ULM
0O

(i Home Power Mode
Lt ack Socket 1) Ring 0
. Functions -
REM 2 Input Type No swap
O Userreferences REM 0 Input Port Detounce
] Chairlog Right Jack Socket (12) Tip
REM 5ec
— ot s
% Crasenw It Type vy
R Erable Input Type
Modes
o Fall-sofe mode
Actuator Motions it
o ™
=0 Lighting. Default [no assignment]
Ay Sets the acton for the switch when actvated withresistance band 1.
Siopciving and seat ot x
.
om0 Actustor Operaton Mode Extend | +
- Extend
AACT400-1 Band2 c
Band 3 S
Latched Extend
Band4
Lached Retract
Band's Toasle
Bt Latched Toggle
Band7
Bands
Band9
Q x

Band 10

10-19

Abra o pardmetro 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 10.7
Configurar um sistema para tragéo bloqueada, pdgina
100

Fig.

Fle Comection View Help
3 LAK-H16166775

@ dres  Hwie

A s
TDX SP2 ULM
0O

w ™ X ToxsuM & ResetioDefat S Manage %

& Home Power Modle
LeftJack Socket 1) Ring 0
. Functions
REM 20 Input Type No swap
O User Preferences
e Input Port Debounce
2 ChairLog Right Jack Socket (12) Tip
REM S o
= Chairsetwp 10vayswitch
Ranx on W7
Modes
off x
AU
Actuator Mations r— s
D Lighting el Default. [no assignment]
Sets the acton fortheswitch when activated with esistance band 1.
ThiACY
Stop diving and seating ot x
e
o100 cuator Operaton ModS Extend
Band 2 Extend
ACT400-1 o
Band 3 «
Latched Extend
Band 4
Latched Retract
Band 5 Toggle
Band s Latched Toggle
Band7 o sssignment]
Band8 o sssignment]
Band? o sssignment]
Q x

10-20

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:

no ascienmentl

Fig.

e Extend (Expandir)
¢ Retract (Retrair)
e Latched Extend (Expansao bloqueada)

1637470-D

ot
C)

Input Port Debounce l

o1

Input Port Debounce l

[—Jo

Modificar a configuragdo da cadeira de rodas com a ferramenta para PC

e Latched Retract (Retragdo bloqueada)
¢ Toggle (Alternar)
¢ Latched Toggle (Alternar bloqueado)

@ o [ X Toxszum

 Resetto ettt S Morage

A cmensers
TDX SP2 ULM

o0

& Home Pover Modide

@ Functions

REM 220
O User Preferences
REM
. Long Press
g ChairLog
REM Soc Input Port Debounce
% Chair Setup Left Jack Socket (1) Ring
CRac Vi Ring
Modules Input Type
ACU 20
P Input Port Debounce
_ 0l Right Jack Socket 12) Tip
=D Lighting
IoputType.
TPIACY
Enabie Input Type Elevate
INSX Failsafe mode R
Right Leg
GYR100 e
Input Port Debounce
AcTa00-1
Right Jack Socket 12) Ring
IoputType.
Input Port Debounce
Multipurpose Button A
Multipurpose Button B
IoputType Togele Navigation Menu
Short Press Menu Scan Selection
Q < Long Press

Fig. 10-21

Se a opgdo Momentary button (Botdo Momentaneo)

estiver selecionada, atribua a a¢do pretendida ao botdo.

a. Abra o pardametro 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 informacgGes
sobre este parametro, consulte a secgao 10.7
Configurar um sistema para tragéo bloqueada, pdgina
100

b. Se for atribuido movimento do atuador a um
parametro, a opgdo Actuator Operation Mode (Modo
de funcionamento do atuador) deve ser selecionada.

@ % O X Toxseum

& Reset o et

)
o

b Lcreterss
TDX SP2 ULM
(Je)

o fncs
e REM 2x0¢ Left Jack Socket J1) Tip
O User Preferences. Ing ur
. ik o e
2] ChairLog Left Jack Socket (1) Ring
[
- P
& Chair Setup
i PTS—
Medules Right Jack Socket J2) Tip
P— P
D Lighting ™ Enable Input Type
W =
omion ik o e
R kS g
P
PTS—
P
Multipurpose Button Il Toggle Navigation Menu
e
Q x #ghting

Fig. 10-22

Se Short + Long Press button (Botdo Pressdo curta +

longa) estiver selecionado, selecione a agdo 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.

Se pretender utilizar o comutador externo para
introduzir navegacdo indireta, atribua a acdo Toggle
Navigation Menu (Alternar menu de navegagdo) ao
parametro.
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Outros parametros

Fle Comecion View Help
4 LAK-H16166775 R

@ gres e @ % [ X Toxspzum B ResettoDefat & v %
A wmsiesrrs

oo TDX SP2 ULM

u Home Power Module Swap Joystick Axis No swap

. Functions R s

O User Preferences

Left Jack Socket 1) Tip.

REM 4
Input Port Debounce
S| ChairLog
REM S Left Jack Socket 1) Ring
% Chair Setup [
CRac
Modules Input Port Debounce
ACU 20
Right Jack Socket 12)Ti
Actuator Motions ehtack Socket U2)Tp
—— . nput Type
£ Lighting o~
todemoutoe  (B)
TPIACY =
Falafe mode ®
IN S0 Short ress
Long Press
GYR100 .
woutporoebomee (Q)
AcTé001 Right Jack Socket 2) Ring
nput Type
Input Port Debounce
Multipurpose Button |
nput Type
Momentary
Multipurpose Button I
Q x nput Type

Fig. 10-23

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 ndo 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 nao responde
ao mesmo.

i Input Port Debounce (Anular ressaltos da porta
de entrada) pode ser util quando, por exemplo,
o modulo de alimentagdo tem de ignorar sinais
falsos como os gerados por um interruptor
esférico quando conduz sobre terreno irregular.

10.11 Programar botdes multifungdes

A programacdo dos botdes multifuncdes é semelhante a
programacdo dos interruptores externos.

1.

2.
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Abra Chair Setup (Configuragdo da cadeira) —> Modules

ToXsP2uLM £, Resetto Default < Manage ¥ %
) Lachisesrrs
TOXSP2ULM
0O
(& Home Power Modue
o B . conTROL RUTS/OUTPUTS
LeftJack Socket U1) Tip
O User Prefer
ser Preferences REM dxx Input Port Debounce 00s
2| ChairLog Left Jack Socket (J1) Ring
REM 51
35 Chair Setup. Input Type Not Comnected
CRbox Input Port Debounce
Modules
ACU 200 Right Jack Socket (2) Tip
Actustor Motions
nput Type Short + Long Press button
- ol
=0 Lighting Enable Iput Type on MY
TPIACY Fil-safe mode
s Short Press Next Function
e
Long Press Next Profle
400-
AcTa00-L Input Port Debounce 00s
RightJack Socket 12) Ring
Input Type Not Connected
Input Port Debounce
Input Type
Momentary
Multipurp
Input Type
Q * Momentary

Escolha Input Type (Tipo de entrada).
As opgOes sao as seguintes:

4.

10.12

¢ Not Connected (Nao ligado)
¢ Momentary button (Botao Momentaneo)
e Short + Long Press button (Botdo Pressdo curta

e Comecion Vew el
3 LAK-H16166775 ar
ToXsP2 ULM 9 Reset o Defaslt < Manage v %

b Lacrsiserrs
TDX SP2 ULM
0O

{ni Home Power Module

§ Left Jack Socket 1) Tip
@ Functions REM2xx

Input Port Debounce: 00s
O User Preferences
REM 4xx Left Jack Socket (1) Ring
g ChairLog Input Type Not Comnected
REM Sioc
% Chairsetup Input Port Debounce
CRax Right Jack Socket (2) Tip
Modules
ACU 2 Input Type Togs rection
Actuator Motions
Enable Input Type ctuet
= el it
= Lighting Fall-safe mode
Rec
TPACY ShortPress,
Elevate
N S o
ACT400-1

Multipurpose Button 1

Input Type:

Q * Momentary

Se Short + Long Press button (Botdo Pressdo curta +
longa) estiver selecionado, selecione a agdo pretendida
para Short Press (Pressdo curta) e Long Press (Pressdo

o=
@ “rod Hwie [REENY & Resetto Defaut < Manage %
b Lachisiesrrs
O TOXSP2ULM
o0
& Home Power Modue [E——
Input Type Not Connected
@« Functions REM 250
Input Port Debounce
O User Preferences
REM 4xx Right Jack Socket 12) Tip
S| Chairlog Inpat
REM S
& Chair Setup Enable Input Type.
R Fail-safe mode
Modules
ACU 22 Short Press Next Function
Actuator Motions
Long Press Next Profle
- i
= Lighting Input Port Debounce: 00s
TPRIACY Right Jack Socket (12) Ring
e InputType Not Connected
ACT400-1
InputType.
ShortPress
Extend
Retract
Latched Extend
Multipurpose Button 1
Latched Retract
Input Type —
x
@ Momentary Latched Toggle

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 (Expansdao bloqueada)
e Latched Retract (Retra¢do bloqueada)
e Toggle (Alternar)

e Latched Toggle (Alternar bloqueado)

Se a opgdo Momentary button (Botdo Momentaneo)

estiver selecionada, atribua a agdo pretendida ao bot3o.

a. Se for atribuido movimento do atuador a um
parametro, a opgdo Actuator Operation Mode (Modo
de funcionamento do atuador) deve ser selecionada.

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 informagdes sobre a
adicdo de perfis e fungGes, consulte a seccdo 10.1 A¢bes
de perfis e fungbes, pdgina 94.

New Drive Function

Defina Function User Input (Entrada de utilizador da
funcdo) como Input Module (Mdédulo de entrada) ou
para Third Party (Terceiros), consoante a entrada do
componente.

i O procedimento é idéntico para as fungdes de
tracdo, assento e conectividade.

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

1637470-D
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Modificar a configuragdo da cadeira de rodas com a ferramenta para PC

Fle Connection View Help
3 LAK-H16166775

TOXSP2ULM

=
o
°

& Resetto Default  $ Manage
O TOXsP2utM TPI
(Y]

Power Module

Neutral Window

{nj Home

Functions 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 dampening Switched Joystick

(s Sipand Puff

Joystick Rotation Angle
ACU 20

Actuator Motions Swap Joystick Axs Noswap

™

=0 Lighting

Control Input 4
TPIACY

Input Type Not Connected
NS Input Port Debounce
R 100 Control Input/Output 6

Input Type Not Connected
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 opgles sdo:

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 cabe¢a com sopro e
sucgao

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

e Joystick comutado: ndo utilizado

e Sip and Puff (Sopro e sucgdo): sopro e sucgdo

Consoante o componente, modifique parametros
adicionais. Para entradas comutadas, como sopro e
sucgdo, é possivel encontrar os parametros em User
Preferences (Preferéncias de utilizador). Consulte

a secgao 5.2.1 DescrigGo geral das preferéncias de
utilizador, pdgina 51.

Para obter mais informagdes sobre como instalar um
modulo de sopro e sucgdo, consulte 10.13 Instalagbo
do mddulo de sopro e sucgdo, pdgina107

Instalagdo do maddulo de sopro e sucgao

O médulo de entrada inclui um mdédulo de sopro e sucgado.

Um modulo de sopro e sucgdo fornece ao utilizador a
capacidade de ativar quatro entradas digitais com a sua
respiracdo através de um tubo, consoante o nivel da pressao
(forte ou ligeira) e uma direcdo (sopro ou sucg¢do). Estas
entradas podem ser utilizadas para controlar agGes de
condugdo ou assento.

1.
2.

Abra Functions (Funcoes).

Adicione a fun¢do de utilizador ao mdédulo de sopro e
succdo. Para obter mais informagdes sobre a adicdo de
perfis e fungdes, consulte a seccdo 10.1 A¢ées de perfis
e fungdes, pdgina 94.
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Profle User nput | v

Profile User Input
REM 20 series.

REM 4xxseries

pact Remote.

Defina Function User Input (Entrada de utilizador de
fungdo) como Input Module (Mdédulo de entrada).

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

4. Abra Chair Setup (Configuracdo da cadeira) —> Modules
(Mddulos) —> IN 5xx.

Fle Comnection View Help
3 LAK-H16166775 +

@ dres Hwie

A vsmaers
TDX SP2 ULM
0O

W 9% [ X ToxsruM ) ResetoDetot S Mansee

useR NPT

% Home Power Module

@&» Functions REM 2¢ User Input Configuration Sipand Putf | v

Proportinal Joystick
User Preferences. REM 4xc 'USER INPUT - SIP AND PUFF SETUP P o
ST — Discrete Proportonal Joystick
Chair Log Switches
REM S

CONTROLINPUTS/QUTRUTS Switched Head Array

& m o

Chair Setup
R4

Jack Socket Tip P
Modules Input Type Sip and Puf

ACU 20
Actuator Motions Input Port Debounce

- ™ Jack Socket Ri
=0 Lighting "

Input Type Not Connected
TPIACY Pty

Input Port Debounce
IN Sxx

ACT400-1

Q x

Defina User Input Configuration (Configuracdo de
entrada de utilizador) como Sip and Puff (Sopro e
succ¢do).

6. Calibre o médulo de sopro e sucgao; consulte a secgdo
10.13.1 Calibrag¢do de sopro e sucg¢do, pdgina108

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 Descrigdo geral das preferéncias de
utilizador, pdgina 51.

10.13.1 Calibragdo de sopro e sucgdo

i As principais operagdes de entrada de dados,
tal como conduzir, sdo desativadas ao utilizar a
ferramenta de calibragdo. Isto é por motivos de
seguranca para impedir o funcionamento involuntario
durante a calibragdo.

Existem trés zonas de pressdo para cada dire¢do de pressdo
(sopro e sucgdo):

e Zona neutra,
e Zona suave e
e Zona forte.

108

A resposta do mddulo de sopro e sucgdo 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 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 succ¢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
medicOes de pressdo a partir de uma série de amostras de
pressdo realizadas pelo utilizador e ajustar os quatro limiares
de pressdao em conformidade.

1 Fil Connection View Help
3 LAK-H16166775 iy

~ ~ o
“dRead  H Write o ¢ O X TOX P2 ULM

F y
[ ‘

5 S (~§ REMA400 Slow

o <

& rore

& Drive REM216 eneRaL

Defait S Manage

3
.0

@ Functions REM400 Slow

on 7]

Profile User Input (RE.

REM216 Drive
O User Preferences

2 chairlog & Scating REM216
Navigation Timeout Enabled o

2 Chair Setup
REM216 Seating ForwAmD

Max Forward Speed 20%

= Lighting
@ Drive REM400

REM400 Slow

REMA00 Slower

REMA400 Medium

REMA00 Fast

REMA00 Faster

TuRN
Tum Boost at Max Speed 200%

& Seating REM400

REMA400 Tilt MaxTum Speed S0%

MinTum Speed 0%
REM400 Recline

REMA400 LH Leg
Q x

0w sty

Abra Connection (Ligacdo) na barra de menus.
2. Selecione Sip and Puff Calibration (Calibracdo de sopro
e succgdo).

Neutral

® | 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

1637470-D



Zona neutra para entrada de sopro

Controlo de deslize de limiar para ajustar o limite
minimo para sopro suave

Zona suave para entrada de sopro

Q@ 0o

Controlo de deslize de limiar para ajustar o limite
minimo para sopro forte

| Zona forte para entrada de sopro

4. O utilizador executa suc¢do forte, sucgdo suave, sopro
forte e sopro suave sem nenhuma ordem especifica.
Para cada sopro e succ¢do, 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.

5. Arraste os controlos de deslize de limiar correspondentes.

e Para sucgdo suave, arraste o controlo de deslize
© para a posicdo mesmo por baixo da sucgdo
suave do utilizador. Qualquer pressdo posterior
abaixo do controlo de deslize de limiar © estd em
zona neutra ® e € ignorada. A pressdo acima do
controlo de deslize de limiar © e abaixo do controlo
de deslize de limiar ® estd na zona suave ©, sendo
determinada uma sucg¢do suave.

e Para uma sucgdo forte, arraste o controlo de deslize
para a posicdo mesmo por baixo da suc¢do 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 pressdo 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 O estdo
na zona suave B, sendo determinados como sopro
suave.

e Para sopro forte, arraste o controlo de deslize ®
para a posicdo mesmo por cima do sopro forte do
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 determinada como
sopro forte.

Tempo de aceleragdo de sopro e suc¢ao

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.

1637470-D
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@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 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
sucgdo forte. Uma entrada de pressdo ® dentro da zona
suave no fim do tempo de aceleragdo é registada como
um sopro ou succ¢do forte. As entradas de pressdo ® que
incidem na zona neutra antes do tempo de aceleragdao nao
sdo registadas como uma entrada.

@)t

v

©
>

Quando definir Sip and Puff Ramp Time (Tempo de
aceleragdo do sopro e sucgdo), deve ter em atengdo 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 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 aceleracdo
de sopro e sucgdo).
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11 Diagnésticos 11.2 Ver erros ativos
5 . L. Ferramenta para iOS Ferramenta para PC
OpgGes de diagnodstico:
iPod = 13:28 j - e
e System Summary (Resumo do sistema) 4 BE‘ianEm oF
e Active Errors (Erros ativos) < Back Chair Log o
e Event Log (Registo de eventos) - ACTVE EVENTS

e Chair Statistics (Estatisticas da cadeira) ] Right Park Brake Error FC:6

* Real-time diagnostics (Diagndsticos em tempo real) DUCAMTSAL-A
ACTIVE ERRORS Check right park brake is released. If not, check the loom.
. Left Park Brake Error Left Park Brake Error FC:5
11.1 Ver resumo do sistema DLXPM7SALA BLEAMTSALA
Gyro orientation error FC:7
Ferramenta para iOS Ferramenta para PC ST GE DLX-GYRL00-A
Carrier & 9:30 AM - [ Left Park Brake Error TODAY
D LA e bl err\im/\l j/\ﬁ Left Park Brake Error FC:5
ystem Summary 11 Nov 2016, 13:30:06 ’
{ Back  System Summary B o ez ALs e 22016
Programming Changed
! ° DLX-PM75AL-A
Chair DocgyreoaLL i @ 11 Nov 2016, 11:43:29
Power Module . . DLX-PM75AL-ALS
DLX-PMG0AL-A Firmware: 4.1.12 e e ® System Available
App: 4.1.12

DLX-PM75AL-A
Hardware: 1.3 11 Nov 2016, 11:14:51
Serial No.: 1156190664
Programming Changed
Remote

DLX-REM400-A

Firmware: 4.1.12

App: 4.1.12 Close ) - . A

GUI: 4112 Clique no botdo Active Errors (Erros ativos) para ver, se
Asset 1: 4112 aplicavel, quais sdo os erros atuais. Cada entrada neste
Asset 2: 4112 registo apresenta o erro, o respetivo codigo flash (por

Hardware: 1.2

. exemplo, FCS) eo componente onde o erro se verifica.
Serial No.: G16138666

Cligue na entrada do erro para visualizar uma descri¢do de

Tools erro com mais informagdes Uteis sobre o mesmo.
DiiiEvoz.a  Firmware: 405 Clique em Back (Voltar) ou Close (Fechar) para sair de Active

Errors (Erros ativos).

Access Level: Manufacturer

Clique no botdo System Summary (Resumo do sistema) para 11.3 Ver estatisticas da cadeira

ver o ecrd System Summary (Resumo do sistema). Aceda a Chair Log (Registo da cadeira) para ver uma lista

O ecr3 System Summary (Resumo do sistema) apresenta abrangente das estatisticas atuais do sistema. As estatisticas
detalhes dos mdédulos ligados do sistema, tais como: da cadeira estdo divididas nas seguintes sec¢Ges:

e Mddulos ligados e Utilizagdo da bateria

e Vers3o do software do médulo * Estatisticas de tragdo

: m;.\llrglecrjz 2;?:2%:0““; d:cl(?ess Key Ferramenta para iOS Ferramenta para PC
Cligue em Back (Voltar) ou Close (Fechar) para sair de ‘ Q - == e :
System Summary (Resumo do sistema). Qe Exrley =

BATTERY USAGE

Battery Charging Time

Osecs

Number of Charge Cycles
o

Band 1Indicator Time oo

Osecs

Band 2 Indicator Time [ Llsiskl

Osecs

Band 3 Indicator Time [ [ lsa} -
Osecs

Band 4 Indicator Time [ L[ [=}

Band 5 Indicator Time (LT

Ler a utilizacdo da bateria

Para ver mais informagdes sobre uma estatistica da bateria,
cligue numa estatistica e serd apresentada uma descricao
util 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 utilizacdo da bateria

Ferramenta para PC

Cligue no botdo Reset Battery Usage (Repor utilizagdo

Ferramenta para
i0S
ipod = 13:22 3 =
!
2 0
< Back Chair Log E
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
DRIVE STATISTICS
Average Motor Current
6774 A
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 tragao

Para ver mais informac¢Oes sobre uma estatistica de tragao,
cligue numa estatistica e sera apresentada uma descri¢do no

painel de ajuda local.

As estatisticas disponiveis sdo detalhadas na tabela seguinte.

Estatistica de tragdo

Detalhes

Battery Usage Last
Reset (Ultima reposicdo
de utilizagdo da bateria)

Data de quando estas estatisticas
foram repostas pela ultima vez.

Average Motor Current
(Corrente média do
motor)

A corrente média consumida por
todos os motores ao conduzir.

1637470-D

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 tragdo".

Maximum Right Motor
Current (Corrente
maxima do motor
direito)

O pico medido da corrente do
motor.
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Estatistica de tragdo

Detalhes

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 alimenta¢do da cadeira de
rodas.

Drive Time (Tempo de
tragdo)

O total de tempo que a cadeira
de rodas foi conduzida.

Average Drive Time
(Tempo de tragdo
médio)

O tempo médio de tragdo.

Time Near Maximum
Current (Tempo préximo
da corrente maxima)

A duracgdo da corrente dentro
de 20% do limiar maximo.

Drive Statistics Last
Reset (Ultima reposicio
das estatisticas de
tragdo)

Data de quando estas estatisticas
foram repostas pela ultima vez.

Repor estatisticas de tragdo

Ferramenta para PC

Clique no botdo Reset Drive Statistics (Repor estatisticas

Ferramenta para
ioS
iPod & 13:34
i
g
< Back Chair Log
DRIVE STATISTICS
Maximum Right Motor Current Time
Powered Up Time
Drive Time
Average Drive time
Time Near Maximum Current
Drive Statistics Last Reset
de tragdo).

Ferramenta para
ioS

Warning
Resetting Drive Statistics will clear all
logs relatit Ichair

electronics and motors usage.

Cancel OK

Ferramenta para PC

Cliqgue em OK ou em Yes (Sim) para continuar.
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Cligue em Back (Voltar) ou Close (Fechar) para sair de Chair
Statistics (Estatisticas da cadeira).

11.4 Ver diagndsticos em tempo real

Os diagndsticos em tempo real sé estdao disponiveis quando
a ferramenta LiNX Access para iOS estd ligada a uma cadeira
de rodas.

Cliqgue no botdo Real Time Diagnostics (Diagndsticos em
tempo real) para ver os graficos e os dados em tempo real
seguintes.

e Pedido de velocidade (%)
e Pedido de viragem (%)
e Motor esquerdo

— Tensdo (V)

— Corrente (A)

— Resisténcia (mQ)
e Motor direito

— Tensdo (V)

— Corrente (A)

— Resisténcia (mQ)
e Tensdo da bateria (V)
e Botdo de velocidade (%)

Cliqgue em Back (Voltar) para sair de Real Time Diagnostics
(Diagndsticos em tempo real).

11.5 Apagar o registo de eventos

Esta funcionalidade sé 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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