h/p/cosmos treadmill speed and elevation check / laufband geschwindigkeits- und steigungskontrolle

Device type / Geratetyp:

Speed check / Geschwindigkeitskontrolle

Note:

I Determine the length of the running belt when installed and correctly
tensioned. Running belt length in mm:

I Switch on the treadmill and connect it to the software.
h/p/cosmos para control® 4.2 (up to MCUS5)
h/p/cosmos para control® 6 (from MCU6)

I The speed unit must be set to km/h.
I Setthe target speed via the software (see table).

I When the target speed is reached (display value is constant and does
not flash), determine the time required for exactly 10 belt revolutions
and enter it here:

Serial number / Seriennummer:

Hinweis:
I Laufgurtidnge in eingebauten und korrekt gespannten Zustand
ermitteln. Laufgurtlange in mm:

I Das Laufband einschalten und der Software verbinden.
h/p/cosmos para control® 4.2 (bis MCUS5)
h/p/cosmos para control® 6 (ab MCUG6)

I Die Geschwindigkeitseinheit muss auf km/h eingestellt sein.
I Uber die Software die Zielgeschwindigkeiten setzen (siehe Tabelle).

I Bei ereichter Zielgeschwindigkeit (Anzeigenwert ist konstant und
blinkt nicht) die notwendige Zeit fir exakt 10 Laufgurtumdrehungen
ermitteln und hier eintragen:

1. Check /
Messung

Time in sec. at/
Zeit in Sek. bei

2. Check/
Messung

3. Check /
Messung

8 km/h

10 km/h

12 km/h

__km/h

Calculation (example):
Speed = running belt length / revolutions / time x 0.36
8.09 km/h =3348/10/14.90 x 0.36

The columns "2. Check" and "3. Check" are comparison values and must

Berechnung (Beispiel):
Geschwindigkeit = Laufgurtlange / Umdrehungen / Zeit x 0,36
3348/10/14,90 x 0,36 =8,09 km/h

Die Spalten ,2. Messung“ und ,3. Messung“ sind Vergleichswerte und

be checked in any case.

miissen in jedem Fall gemessen werden.

Calculated speed at / Tolerance |
Berechnete 1. Check / Messung OK | 2.Check/Messung OK | 3.Check/Messung OK
S Toleranz
Geschwindigkeit bei
8 km/h 76-84
10 km/h 9,5-10,5
12 km/h 11,4-126
__km/h -
Note: Hinweis:

The speed control is performed without rotor and no load. For this reason,
itis possible that the calculated values are slightly higher for devices without
speed measurement than the indicated value. Under load, the value falls
then back slightly, and thus corresponds to the display.

The tolerance ranges correspond to the requirements of EN 957-6.

place, date /
Ort, Datum

Die Geschwindigkeitskontrolle erfolgt ohne Laufer und ohne Belastung. Aus
diesem Grund ist es mdglich, dass die errechneten Werte, bei Geraten ohne
Geschwindigkeitsmessung geringfiigig hoher liegen als der angezeigte
Wert. Unter Belastung fallt der Wert dann leicht zuriick und entspricht somit
der Anzeige.

Die Toleranzbereiche entsprechen den Vorgaben der EN 957-6.

signature technician, name in printed letters /
Unterschrift Servicetechniker, Name in Druckbuchstaben
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h/p/cosmos treadmill speed and elevation check / laufband geschwindigkeits- und steigungskontrolle
Elevation check / Steigungskontrolle

device type / Geratetyp | Construction year/ | Elevation / Steigung Frame / Rahmen Xinmm
(sport & med) Baujahr in % Y inmm type 0% * 10% 20% 24% 25% 21% 28% 30% 35%
pluto® / mercury® G6 2014 0...25% 2075 A 80 267 - 296 454 - 501 - 515-629 - - -
mercury® 1997 - 2020 0...24% 2090 A 60 252 - 278 440-486 | 513 565" 530 - 586 - - -
quasar® 2002 - 0...28% 2300 A 80 288 - 318 493 - 543 - - 648 - 716 - -
pulsar® (3p) 2002 - 0...25% 2500 A 80 305 -337 532 - 586 - 641-707 - - -
quasar® 2.0 1988 - 2001 0...25% 2095 B 70 263 - 289 454 - 500 - 547 - 603 - - -
venus® 200-XX 1997 - 2004 -35...435% 2325 B 210 405 - 447 606 — 668 - 703777 - 798 — 882 890 - 982
venus® 200-XX 2004 - -35...+35% 2325 B 240 433 -479 634 -700 - 731-2809 - 826 -914 918-1014
saturn® 250-XX 1994 - 2004 -25...+21% 2825 B 210 453 - 499 700-772 - 819-905 865 - 957 - - -
saturn® 250-XX 2004 - -25...+27% 2825 B 240 481 - 531 728 -804 - 848 — 936 893 - 988 - - -
saturn® 300-XX 1994 - 2004 -25...+27% 3325 B 210 500 - 552 793 - 875 - 935-1033 990 - 1094 - - -
saturn® 300-XX 2004 - -25...+271% 3325 B 240 529 - 583 821-907 - 964 - 1064 1018 - 1126 - - -
gaitway® 3d 2019 - 0...20% 2200 C 60 225-249 393-434 - - - - - -
Tolerances for digital level in % / Toleranzen mit einer digitalen Wasserwaage in % 0% 9,5-10,5% 19-21% |22,8-252% | 23,75-26,25% | 25,65-28,35% | 26,6-294% | 28,5-315% | 33,25-36,75

* If the distance X at 0% elevation will not be the same as mentioned, the levelling sockets must be adjusted according to this distance. Otherwise, the machine is not levelled correctly. For machines with frame type B, the values on the left
and right side should be similar, to ensure the synchronization of the elevation system. The differences between the left and right side must be smaller than 6mm. If more, please contact h/p/cosmos service department immediately. If the
measured value is not within the limits, a troubleshooting to find the source is necessary. All abnormalities must be noted on the service report.

* Sollte bei diesen Modellreihen der angegebene Sollwert X in mm bei 0% Steigungswinkel nicht erreicht werden, muss der Abstand Rahmen zu Boden am hinteren Rahmenende Uber die StellfiiRe auf den gleichen Abstand eingestellt
sein! Am Rahmentyp B miissen die Werte links und rechts gemessen werden, um den Gleichlauf der Spindeln zu gewahrleisten. Die Differenz zwischen links und rechts darf maximal 6mm betragen. Bei hdherer Abweichung muss umgehend
h/p/cosmos informiert werden. Sollte nach erfolgter Messung der gemessene Wert aulierhalb der angegebenen Toleranz liegen, ist die Fehlerursache zu ermitteln, am Servicebericht zu notieren, zu beheben und die Messung zu wiederholen.

** Only for machines with max. elevation of 24% / Nur bei Geréten mit einer maximalen Steigung von 24%

Frame / Rahmen back / hinten Xinmm
Check Device type / Modellbezeichnung Serial number / Seriennummer ) )
Yin mm Xinmm 0% 10% 20% 24% 25% 27% 28% 30% 35%
left / links
right / rechts
Frametype A (without ground frame) measurement on one side: Frametype B (with ground frame) measurement left and right: Frametype C (with ground frame) measurement on one side:
Rahmentyp A (ohne Unterrahmen) Messung auf einer Seite: Rahmentyp B (mit Unterrahmen) Messung links und rechts: Rahmentyp C (mit Unterrahmen) Messung auf einer Seite:
4/":.‘%—'-7:{'_“7"?
/':’.’/""//{'/“ \\
g A\
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