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说明：
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使用前请仔细阅读使用手册，有助于您正确使用电控系统的操作方法。

由于编者水平有限，文中难免会出现纰漏，如有更新恕不通知。
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1． [bookmark: _Toc194669844]系统功能
主要功能包括：发动机参数显示、载荷显示、车况信息显示、主臂伸缩控制、主臂变幅控制、翻斗控制、属具快换控制、行驶控制、支腿控制、车身调平控制、车架回转控制、传感器标定、动作参数设置、语言切换、控制系统信息查询、系统故障记录、发动机故障记录、倒车影像、前车影像。
系统特点：
1. 电控系统匹配发动机功率、动作阀特性，实现动作微动、快速响应。
2. 控制参数通过显示器设置，下线调试方便快捷。
3. 控制器端口状态查询、系统故障查询，提高售后维护效率。
4. 人机界面交互友好，引导式标定，易上手。
2． [bookmark: _Toc194669845]显示器界面
[bookmark: _Toc194669846]2.1 主界面
[image: ][image: ][image: ][image: ][image: ][image: ][image: ]
Figure 1显示器
	显示器操作按钮：
1- 点击进入载荷界面
2- 点击进入视频监控界面
3- 方向按键
4- 点击进入信息查询界面

5- 点击进入设置界面
[image: ][image: ][image: ][image: ][image: ][image: ][image: ][image: ][image: ][image: ]
Figure 2主界面
主界面图标及按键参数介绍
1. 时间状态栏，左侧为日期，右侧为时间，可设置
2. 系统状态图标栏1，从左到右依次为：左转向灯、座椅开关、前支腿到位、手柄使能、远光灯、近光灯、右转向灯
3. 车辆参数显示区，从左到右，从上到下依次为：燃油液位、系统电压、发动机SPN故障码、发动机FMI故障码、高速档、空档、低速档、里程计、系统工作时间、载荷百分比
4. 属具选择，可选货叉、铲斗、抱夹、载人平台、扫雪滚筒、吊钩
5. 系统状态图标栏2，从左到右依次为：发动机预热、发动机故障、四轮转向模式、前轮转向模式、蟹行转向模式、充电异常、驻车制动
6. 系统参数显示区，从左到右依次为：行车制动压力、发动机机油压力、液压油温、发动机水温
7. 显示器界面操作按钮，从上到下依次为载荷界面、视频监控界面、查询界面、设置界面。


[bookmark: _Toc194669847]2.2 载荷界面
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Figure 3载荷界面
	界面参数及按键介绍
1. 载荷百分比，当前幅度载荷百分比90%以下，亮绿色；当前幅度载荷百分比90%-100%之间，亮黄色；当前幅度载荷百分比100%以上，亮红色；
2. 底盘倾角指示，X轴为车身横倾方向，Y轴为车身纵倾方向；
3. 参数显示区，参数依次为额定重量、实际重量、主臂长度、主臂角度、货叉幅度、货叉高度；
4. 按键区：返回主界面
[bookmark: _Toc194669848]2.3 视频监控界面
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Figure 4视频监控界面
	倒车或者主界面点击视频监控按钮，自动进入此界面。点击按钮1，切换到前方摄像头。点击按钮2或者退出倒车档时，自动退出当前界面
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Figure 5查询界面
[bookmark: _Toc194669850]2.4.1 总线查询界面
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Figure 6总线查询界面
本界面用来监控系统中CAN设备的工作状态，没有配置此设备，则状态显示为灰色，配置了设备但设备或线路故障，显示为红色，设备工作正常显示为绿色。
[bookmark: _Toc194669851]2.4.2 IO端口查询
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Figure 7输入端口信息
输入信息介绍
1- 控制器针脚号
2- 控制器针脚类型
3- 控制器端口功能
4- 控制器端口输入值
5- 控制器端口输入值单位
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Figure 8输出端口信息
输出信息介绍
1- 控制器针脚号
2- 控制器针脚类型
3- 控制器端口功能
4- 控制器端口输出值
5- 控制器端口输出回路反馈值
6- 控制器端口输出值单位
[bookmark: _Toc194669852]2.4.3 系统故障
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Figure 9 当前系统故障
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Figure10系统历史故障
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Figure11 发动机故障
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Figure12 发动机历史故障
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Figure13 版本信息
[bookmark: _Toc194669855]2.5 设置界面
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Figure14 设置界面
[bookmark: _Toc194669856]2.5.1 传感器标定
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Figure15 传感器标定
传感器标定方法介绍：
	标定内容
	方法

	主臂长度标定
	1. 将臂架全缩，1位置输入全缩臂架长度，比如625车型输入3.5m，按下数字键盘确认键
2. 将臂架全伸，2位置输入全伸臂架长度，比如625车型输入5.5m，按下数字键盘确认键
3. 标定完成后，主臂长度变化成实际值

	主臂角度标定
	1. 在3位置输入实际臂架角度值，按下数字键盘确认键；
2. 完成后臂架角度变化成实际值

	平台角度标定
	1. 在4位置输入实际平台角度值，按下数字键盘确认键；
2. 标定完成后，平台角度变化成实际值

	底盘倾角X轴标定
	1. X轴对应为车架横倾方向
2. 在水平地面，5位置X轴输入0°
3. 标定完成后，车架横倾角度变化成实际值

	底盘倾角Y轴标定
	1. Y轴对应为车架纵倾方向，即吊臂方向
2. 在水平地面，6位置Y轴输入0°
3. 标定完成后，车架横倾角度变化成实际值，臂头侧高时Y轴角度为负值

	轮胎转角标定
	1. 轮胎在中位时，7位置输入0°
2. 轮胎转到左极限，8位置输入极限角度值，比如30°
3. 标定完成后，轮胎转向过程中，角度值正常变化


[bookmark: _Toc194669857]2.5.2 动作参数
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Figure15 动作参数
2.5.2.1 主臂变幅参数
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Figure15 主臂变幅参数
	标定参数项
	标定方法

	主臂起开启电流
	1. 此参数为刚可以动作时的电流
2. 最大值改成和开启值一致，臂架变幅起刚可以平稳动作

	主臂起低速电流
	本项目无

	主臂起最大电流
	1. 此参数为最大速度电流
2. 可参照电磁阀参数，此值修改为满足动作速度要求的最大电流

	主臂落开启电流
	1. 此参数为刚可以动作时的电流
2. 最大值改成和开启值一致，臂架变幅起刚可以平稳动作

	主臂落低速电流
	本项目无

	主臂落最大电流
	1. 此参数为最大速度电流
2. 可参照电磁阀参数，此值修改为满足动作速度要求的最大电流

	主臂变幅起加速斜坡
	主臂变幅起，按此斜坡值从开启加到最大值，此值越大，加速时间越短

	主臂变幅起减速斜坡
	主臂变幅起，按此斜坡值从最大值减到开启值，此值越大，减速时间越短

	主臂变幅落加速斜坡
	主臂变幅落，按此斜坡值从开启加到最大值，此值越大，加速时间越短

	主臂变幅落减速斜坡
	主臂变幅落，按此斜坡值从最大值减到开启值，此值越大，减速时间越短

	最大角度减速提前量
	主臂变幅起，距离最大角度开始减速的角度值，如625最大角度70°，如60°开始减速，则此位置填入10°

	最小角度减速提前量
	主臂变幅落，距离最小角度开始减速的角度值，如625最小角度-2.5°，如5°开始减速，则此位置填入7.5°


2.5.2.2 主臂伸缩参数
[image: ][image: ]
Figure16 主臂伸缩参数
	标定参数项
	标定方法

	主臂伸开启电流
	1. 此参数为刚可以动作时的电流
2. 最大值改成和开启值一致，臂架变幅起刚可以平稳动作

	主臂伸低速电流
	本项目无

	主臂伸最大电流
	1. 此参数为最大速度电流
2. 可参照电磁阀参数，此值修改为满足动作速度要求的最大电流

	主臂缩开启电流
	1. 此参数为刚可以动作时的电流
2. 最大值改成和开启值一致，臂架变幅起刚可以平稳动作

	主臂缩低速电流
	本项目无

	主臂缩最大电流
	1. 此参数为最大速度电流
2. 可参照电磁阀参数，此值修改为满足动作速度要求的最大电流

	主臂伸加速斜坡
	主臂伸，按此斜坡值从开启加到最大值，此值越大，加速时间越短

	主臂伸减速斜坡
	主臂伸，按此斜坡值从最大值减到开启值，此值越大，减速时间越短

	主臂缩加速斜坡
	主臂缩，按此斜坡值从开启加到最大值，此值越大，加速时间越短

	主臂缩减速斜坡
	主臂缩，按此斜坡值从最大值减到开启值，此值越大，减速时间越短

	全缩臂长减速提前量
	主臂缩，距离全缩开始减速的臂长值，如625最小臂长3.5m，如3.7m开始减速，则此位置填入0.2m

	全伸臂长减速提前量
	主臂伸，距离全伸开始减速的臂长值，如625最大臂长5.5m，如5.3m开始减速，则此位置填入0.2m


2.5.2.3 货叉调平
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Figure17 货叉调平参数
	标定参数项
	标定方法

	上调平开启电流
	1. 此参数为刚可以动作时的电流
2. 最大值改成和开启值一致，刚可以平稳动作

	上调平低速电流
	本项目无

	上调平最大电流
	1. 此参数为最大速度电流
2. 可参照电磁阀参数，此值修改为满足动作速度要求的最大电流

	下调平开启电流
	1. 此参数为刚可以动作时的电流
2. 最大值改成和开启值一致，刚可以平稳动作

	下调平低速电流
	本项目无

	下调平最大电流
	1. 此参数为最大速度电流
2. 可参照电磁阀参数，此值修改为满足动作速度要求的最大电流

	上调平加速斜坡
	按此斜坡值从开启加到最大值，此值越大，加速时间越短

	上调平减速斜坡
	按此斜坡值从最大值减到开启值，此值越大，减速时间越短

	下调平加速斜坡
	按此斜坡值从开启加到最大值，此值越大，加速时间越短

	下调平减速斜坡
	按此斜坡值从最大值减到开启值，此值越大，减速时间越短


2.5.2.4 前支腿伸缩
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Figure18 前支腿伸缩参数
	标定参数项
	标定方法

	前左支腿伸开启电流
	1. 此参数为刚可以动作时的电流
2. 最大值改成和开启值一致，刚可以平稳动作

	前左支腿伸最大电流
	1. 此参数为最大速度电流
2. 可参照电磁阀参数，此值修改为满足动作速度要求的最大电流

	前左支腿缩开启电流
	1. 此参数为刚可以动作时的电流
2. 最大值改成和开启值一致，刚可以平稳动作

	前左支腿缩最大电流
	1. 此参数为最大速度电流
2. 可参照电磁阀参数，此值修改为满足动作速度要求的最大电流

	前左支腿伸加速斜坡
	按此斜坡值从开启加到最大值，此值越大，加速时间越短

	前左支腿伸减速斜坡
	按此斜坡值从最大值减到开启值，此值越大，减速时间越短

	前左支腿缩加速斜坡
	按此斜坡值从开启加到最大值，此值越大，加速时间越短

	前左支腿缩减速斜坡
	按此斜坡值从最大值减到开启值，此值越大，减速时间越短

	前右支腿伸开启电流
	1. 此参数为刚可以动作时的电流
2. 最大值改成和开启值一致，刚可以平稳动作

	前右支腿伸最大电流
	1. 此参数为最大速度电流
2. 可参照电磁阀参数，此值修改为满足动作速度要求的最大电流

	前右支腿缩开启电流
	1. 此参数为刚可以动作时的电流
2. 最大值改成和开启值一致，刚可以平稳动作

	前右支腿缩最大电流
	1. 此参数为最大速度电流
2. 可参照电磁阀参数，此值修改为满足动作速度要求的最大电流

	前右支腿伸加速斜坡
	按此斜坡值从开启加到最大值，此值越大，加速时间越短

	前右支腿伸减速斜坡
	按此斜坡值从最大值减到开启值，此值越大，减速时间越短

	前右支腿缩加速斜坡
	按此斜坡值从开启加到最大值，此值越大，加速时间越短

	前右支腿缩减速斜坡
	按此斜坡值从最大值减到开启值，此值越大，减速时间越短


2.5.2.5 后支腿伸缩
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Figure19 后支腿伸缩参数
	标定参数项
	标定方法

	后左支腿伸开启电流
	3. 此参数为刚可以动作时的电流
4. 最大值改成和开启值一致，刚可以平稳动作

	后左支腿伸最大电流
	3. 此参数为最大速度电流
4. 可参照电磁阀参数，此值修改为满足动作速度要求的最大电流

	后左支腿缩开启电流
	3. 此参数为刚可以动作时的电流
4. 最大值改成和开启值一致，刚可以平稳动作

	后左支腿缩最大电流
	3. 此参数为最大速度电流
4. 可参照电磁阀参数，此值修改为满足动作速度要求的最大电流

	后左支腿伸加速斜坡
	按此斜坡值从开启加到最大值，此值越大，加速时间越短

	后左支腿伸减速斜坡
	按此斜坡值从最大值减到开启值，此值越大，减速时间越短

	后左支腿缩加速斜坡
	按此斜坡值从开启加到最大值，此值越大，加速时间越短

	后左支腿缩减速斜坡
	按此斜坡值从最大值减到开启值，此值越大，减速时间越短

	后右支腿伸开启电流
	3. 此参数为刚可以动作时的电流
4. 最大值改成和开启值一致，刚可以平稳动作

	后右支腿伸最大电流
	3. 此参数为最大速度电流
4. 可参照电磁阀参数，此值修改为满足动作速度要求的最大电流

	后右支腿缩开启电流
	3. 此参数为刚可以动作时的电流
4. 最大值改成和开启值一致，刚可以平稳动作

	后右支腿缩最大电流
	3. 此参数为最大速度电流
4. 可参照电磁阀参数，此值修改为满足动作速度要求的最大电流

	后右支腿伸加速斜坡
	按此斜坡值从开启加到最大值，此值越大，加速时间越短

	后右支腿伸减速斜坡
	按此斜坡值从最大值减到开启值，此值越大，减速时间越短

	后右支腿缩加速斜坡
	按此斜坡值从开启加到最大值，此值越大，加速时间越短

	后右支腿缩减速斜坡
	按此斜坡值从最大值减到开启值，此值越大，减速时间越短


2.5.2.6 转台回转
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Figure20 转台回转参数
	标定参数项
	标定方法

	转台顺回转开启电流
	1. 此参数为刚可以动作时的电流
2. 最大值改成和开启值一致，刚可以平稳动作

	转台顺回转低速电流
	本项目无

	转台顺回转最大电流
	1. 此参数为最大速度电流
2. 可参照电磁阀参数，此值修改为满足动作速度要求的最大电流

	转台逆回转开启电流
	1. 此参数为刚可以动作时的电流
2. 最大值改成和开启值一致，刚可以平稳动作

	转台逆回转低速电流
	本项目无

	转台逆回转最大电流
	1. 此参数为最大速度电流
2. 可参照电磁阀参数，此值修改为满足动作速度要求的最大电流

	转台顺回转加速斜坡
	按此斜坡值从开启加到最大值，此值越大，加速时间越短

	转台顺回转减速斜坡
	按此斜坡值从最大值减到开启值，此值越大，减速时间越短

	转台逆回转加速斜坡
	按此斜坡值从开启加到最大值，此值越大，加速时间越短

	转台逆回转减速斜坡
	按此斜坡值从最大值减到开启值，此值越大，减速时间越短


2.5.2.7 车架调平
[image: ]
Figure21 车架调平参数
	标定参数项
	标定方法

	车架左调平开启电流
	1. 此参数为刚可以动作时的电流
2. 最大值改成和开启值一致，刚可以平稳动作

	车架左调平低速电流
	本项目无

	车架左调平最大电流
	1. 此参数为最大速度电流
2. 可参照电磁阀参数，此值修改为满足动作速度要求的最大电流

	车架右调平开启电流
	1. 此参数为刚可以动作时的电流
2. 最大值改成和开启值一致，刚可以平稳动作

	车架右调平低速电流
	本项目无

	车架右调平最大电流
	1. 此参数为最大速度电流
2. 可参照电磁阀参数，此值修改为满足动作速度要求的最大电流

	车架左调平加速斜坡
	按此斜坡值从开启加到最大值，此值越大，加速时间越短

	车架左调平减速斜坡
	按此斜坡值从最大值减到开启值，此值越大，减速时间越短

	车架右调平加速斜坡
	按此斜坡值从开启加到最大值，此值越大，加速时间越短

	车架右调平减速斜坡
	按此斜坡值从最大值减到开启值，此值越大，减速时间越短


2.5.2.8 属具油口
[image: ]Figure22 属具油口参数
	标定参数项
	标定方法

	属具油口A开启电流
	1. 此参数为刚可以动作时的电流
2. 最大值改成和开启值一致，刚可以平稳动作

	属具油口A最大电流
	1. 此参数为最大速度电流
2. 可参照电磁阀参数，此值修改为满足动作速度要求的最大电流

	属具油口B开启电流
	1. 此参数为刚可以动作时的电流
2. 最大值改成和开启值一致，刚可以平稳动作

	属具油口B最大电流
	1. 此参数为最大速度电流
2. 可参照电磁阀参数，此值修改为满足动作速度要求的最大电流

	属具油口A加速斜坡
	按此斜坡值从开启加到最大值，此值越大，加速时间越短

	属具油口A减速斜坡
	按此斜坡值从最大值减到开启值，此值越大，减速时间越短

	属具油口B加速斜坡
	按此斜坡值从开启加到最大值，此值越大，加速时间越短

	属具油口B减速斜坡
	按此斜坡值从最大值减到开启值，此值越大，减速时间越短


[bookmark: _Toc194669858]2.5.3 力限器标定
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Figure22 力限器调试界面
力限器标定步骤：
1- 油缸面积
2- 臂架空载
3- 伸缩臂空载
4- 上变幅动载
5- 下变幅动载
2.5.3.1 油缸面积
标定步骤：
1- 空载，臂架全缩，举升到45°静止稳定后，按下确认键，见Figure23
2- 带载80%以上，臂架全缩，举升到45°静止稳定后，按下确认键，见Figure24
3- 输入实际重量后，按下确认键，见Figure25
4- 按下确认键，标定完成
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Figure23
[image: ] [image: ]
Figure24
2.5.3.2 臂架空载
臂架空载标定步骤：
1- 臂架全缩，空载状态，变幅至0°停止，稳定后按下确认键，见Figure26
2- 臂架全缩，空载状态，变幅至45°停止，稳定后按下确认键，见Figure27
3- 按下确认键，标定完成
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Figure26
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Figure27
2.5.3.3 伸缩臂空载
伸缩臂空载标定步骤：
1- 空载状态，变幅至45°停止，臂架全缩，稳定后按下确认键，见Figure28
2- 空载状态，变幅至45°停止，臂架全伸，稳定后按下确认键，见Figure29
3- 按下确认键，标定完成
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Figure28
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Figure29
2.5.3.4 上变幅动载
标定步骤：
1- 臂架全缩，带载60%以上，变幅起至40°停止稳定后，按下确认键，见Figure30
2- 臂架全缩，带载60%以上，变幅起至30°停止稳定后，按下确认键，见Figure31
3- 臂架全缩，带载60%以上，匀速变幅起从30°到50°停止稳定后，见Figure32
4- 按下确认键，标定完成
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Figure30
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Figure31
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Figure32
2.5.3.5 下变幅动载
标定步骤：
1- 臂架全缩，带载60%以上，变幅起至40°停止稳定后，按下确认键，见Figure33
2- 臂架全缩，带载60%以上，变幅起至50°停止稳定后，按下确认键，见Figure34
3- 臂架全缩，带载60%以上，匀速变幅落从50°到30°停止稳定后，见Figure35
4- 按下确认键，标定完成
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Figure33
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Figure34
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Figure35
[bookmark: _Toc194669859]2.5.4 调试模式
三种模式及权限分别为：
1- 出厂模式，开机默认此模式，为出厂后用户使用模式，在此模式下，不可修改传感器、动作参数、力限器参数
2- 诊断模式，需要输入密码进入，在此模式下，可在IO查询的输出界面，强制输出端口值，用于厂内下线时线路测试
3- 调试模式，需要输入密码进入，在此模式下，不需要密码权限即可修改传感器、动作参数、力限器参数
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Figure36
[bookmark: _Toc194669860]2.5.5 显示器设置
设置内容：
1- 调整显示日期和时间
2- 调整显示器亮度
3- 选择显示语言，可选中文、英文、俄文，其他语言选择需要定制
[image: ][image: ][image: ][image: ]
[bookmark: _Toc194669861]2.5.6 恢复默认参数
将参数恢复为默认参数，用于车辆厂内下线时使用，厂外慎用。
[image: ]
[bookmark: _Toc194669862]2.5.7 硬件配置

3． [bookmark: _Toc194669863]升级程序
3.1 [bookmark: _Toc194669864]升级显示器程序
显示器程序升级步骤：
1- 关机状态下，将拷入显示器程序的U盘，插入到显示器USB接口
2- 选择要升级的显示器程序
3- 确认显示器版本，点击确认升级
4- 点击开始升级
5- 升级进度达到100%，升级完成
6- 升级完成后，立即拔掉U盘，显示器自动重启。
3.2 [bookmark: _Toc194669865]升级控制器程序
控制器程序升级步骤：
1- 开机状态下，将拷入控制器的U盘，插入到显示器USB接口
2- 选择升级控制器功能
3- 选择升级的程序
4- 确认升级
5- 升级完成
[image: ]
4． [bookmark: _Toc194669866]系统故障与排查
	故障代码
	故障描述
	解决办法

	E02
	行驶控制器心跳丢失
	1. 检查行驶控制器供电线路、CAN通讯线
2. 更换行驶控制器

	E03
	大功率控制器心跳丢失
	1. 检查大功率控制器供电线路、CAN通讯线
2. 更换大功率控制器

	E04
	力限器心跳丢失
	1. 检查行驶力限器供电线路、CAN通讯线
2. 更换力限器

	E05
	GPS心跳丢失
	1. 检查GPS供电线路、CAN通讯线
2. 更换行驶控制器

	E06
	主臂长角传感器心跳丢失
	1. 检查长角传感器供电线路、CAN通讯线
2. 更换长角传感器

	E07
	底盘倾角传感器心跳丢失
	1.	检查底盘倾角控制器供电线路、CAN通讯线
2.	更换底盘倾角传感器

	E08
	后桥传感器心跳丢失
	1.	检查后桥传感器供电线路、CAN通讯线
2.	更换后桥传感器

	E09
	属具控制器心跳丢失
	1.	检查属具控制器供电线路、CAN通讯线
2.	更换属具控制器

	E10
	发动机ECU心跳
	1.	检查发动机ECU供电线路、CAN通讯线
2.	更换发动机ECU

	E11
	CAN手柄心跳
	1.	检查CAN手柄供电线路、CAN通讯线
2.	更换CAN手柄

	E12
	按键板1心跳
	1.	检查按键板1#供电线路、CAN通讯线
2.	更换按键板1#

	E13
	按键板2心跳
	1.	检查按键板2#供电线路、CAN通讯线
2.	更换按键板2#

	E14
	平台控制器心跳
	1.	检查平台控制器供电线路、CAN通讯线
2.	更换平台控制器

	E20
	臂架角度超最大角度
	1. 检查传感器是否正常固定
2. 重新标定传感器

	E21
	臂架角度超最小角度
	1.	检查传感器是否正常固定
2.	重新标定传感器

	E22
	主臂长度超最大臂长
	1. 检查传感器是否正常固定
2. 检查拉线是否正常
3.	重新标定传感器

	E23
	主臂长度超最小臂长
	1.	检查传感器是否正常固定
2.	检查拉线是否正常
3.	重新标定传感器

	E24
	货叉角度超上极限
	1.	检查传感器是否正常固定
2.	重新标定传感器

	E25
	货叉角度超下极限
	1.	检查传感器是否正常固定
2.	重新标定传感器

	E26
	行驶中臂架角度超上极限
	臂架举升过高，落变幅

	E30
	变幅油缸有杆腔油压传感器短路
	1. 检查线路，信号线与电源线断路
2. 更换传感器

	E31
	变幅油缸有杆腔油压传感器断路
	

	E32
	变幅油缸无杆腔油压传感器短路
	1.	检查线路，信号线与电源线断路
2.	更换传感器

	E33
	变幅油缸无杆腔油压传感器断路
	1. 检查线路，信号线断开或供电线断开
2. 更换传感器

	E34
	下调平油缸有杆腔油压传感器短路
	1.	检查线路，信号线与电源线断路
2.	更换传感器

	E35
	下调平油缸有杆腔油压传感器断路
	1.	检查线路，信号线断开或供电线断开
2.	更换传感器

	E36
	下调平油缸无杆腔油压传感器短路
	1.	检查线路，信号线与电源线断路
2.	更换传感器

	E37
	下调平油缸无杆腔油压传感器断路
	1.	检查线路，信号线断开或供电线断开
2.	更换传感器

	E38
	刹车压力传感器短路
	1.	检查线路，信号线与电源线断路
2.	更换传感器

	E39
	刹车压力传感器断路
	1.	检查线路，信号线断开或供电线断开
2.	更换传感器

	E40
	补油泵压力传感器短路
	1.	检查线路，信号线与电源线断路
2.	更换传感器

	E41
	补油泵压力传感器断路
	1.	检查线路，信号线断开或供电线断开
2.	更换传感器

	E42
	闭式泵A口压力传感器短路
	1.	检查线路，信号线与电源线断路
2.	更换传感器

	E43
	闭式泵A口压力传感器断路
	1.	检查线路，信号线断开或供电线断开
2.	更换传感器

	E44
	闭式泵B口压力传感器短路
	1.	检查线路，信号线与电源线断路
2.	更换传感器

	E45
	闭式泵B口压力传感器断路
	1.	检查线路，信号线断开或供电线断开
2.	更换传感器

	E60
	系统参数错误
	1. 恢复默认参数，重新标定
2. 更换控制器

	E61
	系统电压异常
	系统电压过高或高低，检查电瓶
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Cylinder area calibration
‘ ®
The vehicle is placed on the horizontal
r ground, the boom is fully retracted, the
Real-time weight:0.0 t appliance is working horizontally, unloaded,

and the luffing stops at 45°.
| Qoom angle:0.0°

Boom length:0.0 m

Press “Confirm” button to confirm the completion of this step and go to the next
step, press “Cancel” button to return to the previous step. 0
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ntally, unloaded,

ps at 45°.

requirements in this step.

Press “Confirm” button to confirm the completion of this step and go to the next
step, press “Cancel” button to return to the previous step. 0
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Cylinder area calibration

Please enter the weight of the load: 0.00 e

Press “Confirm” button to input the load weight, confirm the completion of
this step and enter the next step, press “Cancel” button to return to the
previous step, press “Next” to enter the next step directly. Press “Next” to go

directly to the next step. °
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The vehicle is placed on the horizontal
ground, the boom is fully retracted, the
generator is horizontal, no load, and the

amplitude variation stops at 0°.

eal-time weight:0.0 t

Qoom angle:0.0°

Boom length:0.0 m

Press “Confirm” button to confirm the completion of this step and go to the next
step, press “Cancel” button to return to the previous step. °
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The vehicle is placed on the horizontal
ground, the boom is fully retracted, the gear
is horizontal, unloaded, and the amplitude
variation stops at 45°.

eal-time weight:0.0 t

Qoom angle:0.0°

Boom length:0.0 m

Press “Confirm” button to confirm the completion of this step and go to the next
step, press “Cancel” button to return to the previous step. °
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The vehicle is placed on the horizontal

r ground, the boom is fully retracted, the

. . appliance is working horizontally, unloaded,
(o) Real-time weight:0.0 t and the luffing stops at 45°.
Qoom angle:0.0°

Boom length:0.0 m

Press “Confirm” button to confirm the completion of this step and go to the next |
step, press “Cancel” button to return to the previous step. 0\
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No-load calibration of telescopic boom

The vehicle is placed on the horizontal

ground, the boom is fully extended, the
r implement is horizontal, unloaded, the
o) Real-time weight:0.0 t amplitude is varied to 45°, and the telescopic
05 o boom is fully extended.
oom angle:0.0
Boom length:0.0 m

Press “Confirm” button to confirm the completion of this step and go to the next
step, press “Cancel” button to return to the previous step. °
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Upper luffing dynamic load

The vehicle is placed on the horizontal

ground, the boom is fully retracted, the
r implement is working horizontally, the load
Real-time weight:0.0 t is 260% x rated load, and the luffing stops at
i . o
oom angle:0.0

Boom length:0.0 m

Press “Confirm” button to confirm the completion of this step and go to the next
step, press “Cancel” button to return to the previous step. °
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The vehicle is placed on the horizontal
ground, the boom is fully retracted, the
appliance is working horizontally, the load is
eal-time weight:0.0 t 260%xfull load, and the amplitude variation

Qoom angle:0.0° SHepEEEEDs

Boom length:0.0 m

Press “Confirm” button to confirm the completion of this step and go to the next
step, press “Cancel” button to return to the previous step.
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Upper luffing dynamic load

The vehicle is placed on the horizontal
ground, the boom is fully retracted, the

r appliance is working horizontally, the load is
Real-time weight:0.0 t 260%xfull load, the dynamic constant speed

and medium speed operates the luffing
Qioom angle:0.0° starting movement from 30° to 50° stops.

Boom length:0.0 m

Press “Confirm” button to confirm the completion of this step and go to the next
step, press “Cancel” button to return to the previous step.
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Lower luffing dynamic load

The vehicle is placed on the horizontal

ground, the boom is fully retracted, the
r implement is working horizontally, the load
eal-time weight:0.0 t is 260% x rated load, and the luffing stops at
i . o
oom angle:0.0

Boom length:0.0 m

Press “Confirm” button to confirm the completion of this step and go to the next |
step, press “Cancel” button to return to the previous step. 0\
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Lower luffing dynamic load

The vehicle is placed on the horizontal

ground, the boom is fully retracted, the
r appliance is working horizontally, the load is
Real-time weight:0.0 t 260%xfull load, and the amplitude variation
05 o stops at 50°.
oom angle:0.0

Boom length:0.0 m

Press “Confirm” button to confirm the completion of this step and go to the next
step, press “Cancel” button to return to the previous step.
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Lower luffing dynamic load

The vehicle is placed on the horizontal
ground, the boom is fully retracted, the

appliance is working horizontally, the load is
r 260%xfull load, the dynamic constant speed
Real-time weight:0.0 t and medium speed operation of the
05 o downward luffing action, starting from 50°
oom angle:0.0

to 30° stops.
Boom length:0.0 m

Press “Confirm” button to confirm the completion of this step and go to the next
step, press “Cancel” button to return to the previous step.
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Upgrade controller on USB flash disk

Please select the file to be upgraded 9
and plug in the USB flash drive.
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