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1. Introduccién

Gracias por haber comprado un medidor laser de PCE Instrumentos. Con el medidor laser PCE 3-TU se
puede realizar rapida y facilmente la alineacion de ejes de maquinas y unidades. Con este propésito, el
medidor de distancia laser tiene dos sensores laser distintos que estan fijados a los respectivos ejes. La
medicién se lleva a cabo en un periodo de tiempo corto y el medidor laser muestra los valores de correcciéon
respectivos para cada pie de las maquinas. Ademas de los programas especificos para la alineacion de
maquinas y accionamientos, con PCE-TU 3 se pueden realizar mediciones geométricas.

2. Informacion de seguridad

Por favor lea detenidamente y en su totalidad el presente manual de instrucciones antes de poner el
aparato en funcionamiento por primera vez. Solo debe usar el aparato personal altamente cualificado. No
nos responsabilizamos de dafios ocasionados por no seguir las indicaciones expuestas en el presente
manual de instrucciones.

El presente manual de instrucciones lo ha publicado PCE Ibérica S.L. sin garantias de ningun tipo.

Informamos expresamente de nuestros términos de garantia que se encuentran en nuestros términos y
condiciones generales.

Si tiene alguna pregunta, por favor, péngase en contacto con PCE |bérica S.L.
2.1. Precauciones

PCE-TU 3 es un sistema laser de Clase Il con una longitud de onda de 670 nm, una potencia <1 MW y
una energia maxima de radiacion de 0,1 mJ por pulso. El laser de Clase Il cumple con los requisitos de las
normas ANSI, BS 4803, IEC 825 y FDA de Estados Unidos. Tenga en cuenta las siguientes precauciones
de seguridad para evitar lesiones y dafios a la unidad.

iNo mire bajo ninguna circunstancia directamente al rayo laser!
iNunca apunte con el laser directamente a los ojos!

iATENCION!
No intente de abrir o desmontar los sensores de medicion ni el dispositivo. Esto puede dafiar el sistema
de medicion, por lo que la garantia quedaria anulada.

jAdvertencial

Asegurese de que las maquinas con las que mide no se arrancan por accidente, ya que esto puede causar
lesiones. Para evitar este riesgo, bloquee el interruptor de encendido en la posicién de apagado o quite los
fusibles correspondientes. Deben seguirse estas medidas de seguridad hasta que el sistema de medicién
se retira de la maquina de medicion.

Exencion de responsabilidad

Ni PCE Ibérica ni los distribuidores autorizados pueden considerarse responsables de dafios en el equipo
0 equipos de trabajo debido a la utilizacion del sistema de 3 PCE-TU. Comprobamos cuidadosamente el
presente manual de instrucciones con el fin de evitar posibles errores. Si encuentra algun error en este
documento, le agradeceriamos que nos informara al respecto.
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3. Descripcion técnica
3.1. Empleo

El sistema de medicion PCE-TU 3 se ha creado para comprobar y optimizar la alineacién de los ejes entre
maquinas.

En concreto, esto significa cambiar la posicién relativa de las dos maquinas (p. ej. EI motor y la bomba) de
modo que las lineas centrales de los ejes en funcionamiento normal son concéntricas (centrales).

3.1.1.Conformidad Ce
El sistema de medicion PCE-TU 3 es compatible con los siguientes requisitos de la CE:

2006/95 / CE, EN 61010-1: 2001, EN 60825-1: 2007, 2004/108 / CE, EN 61326-1: 2006, EN 61326-2-2:
2006, EN 55011: 2009 + Al

3.2. Especificaciones técnicas y funciones

Tipo de sensor Fotodiodo sensible a la posicién 10 x 10 mm
Tipo de laser Visible, rojo 635 ... 670 nm, <1 MW
Max. distancia 10 m entre los sensores

Precision de medicion +1 % + 0,01

Resolucién 0,001 mm

Resolucién de pantalla | 0,01 0 0,001 mm

Clinébmetro Resolucion 0,1 °

Interfaces USB, Bluetooth

Memoria 2GB

Funciones Alineacion horizontal en cada posicion de 60 ... 360 °

Alineacioén vertical

Modo Auto Sweep

Tolerancias ajustables
Medicién de pata de inclinacién
Dilatacién térmica

Simulacion distancia de discos
Informes en formato PDF

Carcasa Con proteccién de silicona
Clase de proteccion: IP65

Alimentacion Bateria NiMH

Condiciones ambientales| -10 ... +55 °C
Peso 7,5 kg
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3.3. Contenido del envio

El sistema de medicion PCE-TU 3 incluye:

1 x Pantalla PCE-3 TU

2 x Ondas de mediciéon

2 x Sets de montaje de ondas de medicién
1 x Cinta métrica

1 x Cargador

1 x Cable de conexién

1 x Software CD-ROM

1 x Cable USB

1 x Manual de instrucciones

1 x Maletin de transporte

Lineas de referencia para medir la distancia de los sensores

Vista desde arriba del sensor de medida

Punto de referen-

Botén de bloqueo \} ia d dicié
cia de medicion

Alineacién (M) Vertical

Detector / Conector del cable

Ventana de destino
Emisor de haz -
(M) Alineacion horizontal

Fig. 1a: Vista frontal y superior del sensor Fig. 1b: Vista lateral del sensor
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3.4. Parametros de desalineacion

Desplazamiento paralelo (Offset)

Desplazamiento angular (Gap)

Desplazamiento paralelo y angular (Offset + Gap)

N

La desalineacion paralela y angular se puede determinar en dos planos perpendiculares entre si. Para
eliminar la desalineacion paralela y angular en cada uno de los dos planos, la posicion de la maquina mévil
(M) debe corregirse.

Para maquinas instaladas horizontalmente:
La posicion de la maquina mavil (M) tiene que ajustarse en el plano horizontal y vertical.

Para maquinas instaladas verticalmente:
Preguntar al operador si un cambio de la posicion de la maquina movil (M) es util bajo el funcionamiento y
criterios de eficacia y después determinar la disposicion de los planos de correccion.

Maquina estacionaria (S): La posicion de esta maquina no se cambia durante la medicién y la eliminacién
de desalineacidn paralela y angular.

Méaquina movil (M): La posicion de esta maquina se adapta para eliminar la desalineacién paralela y
angular.

El sistema de medicion calcula los valores de desalineacién paralela y angular en el plano del embrague
(en dos planos perpendiculares entre si) y los valores de ajuste de las patas de la maquina moévil (M), que
son necesarias para eliminar las desviaciones.

El cuadro 3 muestra los valores de desalineacion y la correccion en el plano vertical.

DeSplafg'fnf'see't‘;O pARR0 Maquina estacionaria (S)

. ! __ O Maquina mévil (M)

S I M

,.-\)
\J
—

.

| <@mm Desplazamiento angular (Gap)

= === . i <= \/alor de correccion (Vertical)

Imagen 3: Desalineacion (plano vertical)
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4. Alineacion de las maquinas

e Montar los sensores de medicién en los ejes de las dos maquinas (S) y (M)
e Seleccionar el programa de medicion correspondiente.
e Introducir las distancias entre el sensor (S) y el sensor (M), el embrague y los pies de la
maquina.
ENTER . . . .
e Pulsar B&il, para dar cabida a las lecturas de los sensores en tres posiciones diferentes

del gje.
e Ajustar la posicion de las patas en la maquina movil utilizando los valores de correccion
determinados en la pantalla.

{ATENCION!
Para llevar a cabo la medicién, es importante orientar la direccion de rotacién de los ejes y la posicion
relativa de los sensores a la maquina (S) y (M). Se muestra en la imagen 4.

Imagen 4

La imagen 4 muestra la maquina (S) desde la perspectiva de la maquina (M) en la posicion de 12h. Los
sensores de medicién presentan en la parte superior una marca (S) o (M) y debe basarse en el eje
respectivo de la maquina (S) o (M) a la hora de montarse.
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4.1. Determinaciéon de los datos de medicién

El sistema de medicién 3 PCE-TU se basa en la medicién del movimiento del rayo laser en la ventana de
destino del sensor-receptor, mientras que el eje, sobre el que estdn montados los sensores, se gira.

Para medir el eje de orientacion, deben llevarse a cabo por lo menos tres mediciones en diferentes
posiciones durante la rotacion del eje. Alcanza una rotacion total de 180 °.

No es posible una rotacion de eje de 180 ° debido a limitaciones de espacio 0 una disposicion desfavorable
de las maquinas, PCE-TU 3 tiene un modo de &ngulo de giro mas pequefio. Es suficiente con una rotacion
total de al menos 60 °.

4.2. Instalacién del aparato
Antes de utilizar el aparato, compruebe el estado de la bateria y carguela si es necesario.

El estado de la bateria se indica con una pequefia imagen de color en el menu principal del dispositivo. El
voltaje de la bateria exacta se puede leer en el menua "Configuracion".

Examinar y limpiar - si es necesario - la superficie del detector de laser y la abertura de salida del laser.

Para su limpieza, utilizar una bola de algodén empapada en alcohol. No utilizar nunca disolventes para la
limpieza.

Compruebe la fecha y la hora del reloj del sistema y ajustelas si es necesario.
4.3. Conectar los sensores de medicién

Hay puertos en serie en la unidad de pantalla y los sensores de medicion. Con los cables incluidos, los
sensores se encuentran conectados en serie y unidos a la unidad de visualizacion (imagen 5).

Conexion de los sensores en serie
Imagen &

10
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4.4. Entrada de dimensiones

Para obtener lecturas precisas con 3 PCE-TU, primero, deben introducirse las distancias entre los sensores,
el acoplamiento y las patas de la maquina. Las imagenes 6 y 7 muestran las dimensiones requeridas para
cada maquina instalada horizontal o verticalmente.

1 2 3 4
= o |
+~;—:j4~:~——~ n.s y
\ \ \ |. / J D N | ‘# | <
== L ] ‘ & Wi
\. 2 s f quinas
‘gg—”ﬁilff’&***‘ R R TSR RS SESSS (LSS S
L | Mdviles
— . s-C e ————— i
Maaui s : F1 F2
aquinasestacionanas S-M Pata delantera |Pata trasera
S-F1
. L . S-F2
Imagen 6: Disposicién horizontal - >

S-M: Distancia entre los sensores de medicion

S-C: Distancia entre el sensor S y centro del acoplamiento

S-F1: Distancia entre el Sensor S y pie de la maquina F1

S-F2: Distancia entre el sensor S y pie de la maquina F2 (debe ser mayor a S-F1).

Si la maquina tiene tres pares de patas, este valor puede cambiarse después de la
medicion y después de volver a la mediciéon para obtener los valores de correccion del

tercer par de patas.

Ay

Mégquinas maviles

SM

SF1

! Maquinas

'¢' I ©1  estacionarias
52T
=
R I 5
o b L1y Imagen 7: Disposicion vertical

S-M:  Distancia entre los sensores de medicion
S-C: Distancia entre el sensor S y el centro del acoplamiento
S-F1: Distancia entre el sensor Sy niveles de orientacion (F1)

11
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4.5. Orientacion general

El método de orientacién aproximada sélo debe utilizarse si la alineacién axial de la maquina es tan mala que los
rayos laser no llegan al destinatario durante la rotacion del eje. En este caso, primero es necesaria una orientacion
general.

Orientacion general (Variante 1), (Bild-8):

Gire el eje con los sensores de medicién en la posicion de las 9h. Indique con el laser al centro de la
abertura-detector cerrada.

Gire el eje con los sensores de medicion en la posicion de las 3h.

Compruebe que el haz laser llega, y luego utilice los tornillos de ajuste para fijar el haz de laser en el medio
de la pista hasta el centro del detector (imagen 8).

Ahora alinee la maquina movil de manera que los objetivos de rayo laser (S) y (M) llegan al centro.

Continle con la secuencia de medicién regular.

Vista del sensor (S)

Trayectoria del rayo laser durante la
rotacion del eje

Trayectoria del rayo laser fuera de la
superficie del detector

Fijar el rayo laser del medio del
circuito al centro del detector

Alinear las maquinas méviles (M) para
que lo rayor laser lleguen al centro de
los objetivos (S) y (M)

Posicion 9:00 Posicién 3:00

Imagen 8: Orientacién general

5. Puesta en marcha
5.1. Teclas generales

Para cerrar todas las ventanas activas — excepto el menu principal — sin almacenar, pulse la tecla @
(funciona como la tecla ESC).

La tecla B se utiliza para confirmar o para salir de los campos de entrada y ventanas activas (con
excepcion de la ventana de la entrada de datos, pantallas principales de los programas y otros).

12
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5.2. Inicio del PCE-TU3

e Después de iniciar el menu principal aparece en la pantalla

PCE-TU 3 Program Manager Opciones del men
Pulse EJ4, para abrir
lista de subcarpetas

p. Setup Pulse para cerrar
g My documents subcarpetas

.~ Geometry

Estado bateria

P
|~

]/-17.01.2013 " (I:I:l&i:024<|

Hora

Fecha

—
ENTER

En el menu: Seleccionar un punto y pulsar

& Sjla visualizacion de bateria ¥4 debajo de la pantalla comienza a parpadear, debe almacenar
inmediatamente todos los datos no guardados y recargar las baterias. El simbolo significa que el

aparato se apaga dentro de poco.

13
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6. Alineacion de las maquinas
6.1. Orientacion de la maquina horizontal

Montar el sensor de medicién con la marca (S) en el eje de la maquina estacionaria y el sensor de medicién
con la marca (M) en el eje de la maquina mévil. Conecte los cables como se describe en el punto 3.3 de los
sensores y la unidad principal o configure la interfaz de Bluetooth (s6lo es posible con el kit adaptador de
Bluetooth opcional).

A tener en cuenta en esta pantalla Atajos de esta pantalla

& Realizar una medicion de la pata de
inclinacion (Soft Foot) para evitar errores

inesperados durante la alineacion. 1(?) Determinar datos nuevos

& Compruebe después de la alineacion el
resultado mientras efectlia otra medicion.

Funciones de esta pantalla 12@ Continuar con el proceso de alineacion

- Determinar datos nuevos - _ _ o
Modificar dimensiones de las maquinas y

distancias

8 8]

- Continuar la alineacion DE

- Modificar parametros

- Modificar dimensiones y espacios o | Modificar/ afiadir parametros

Horzontal allgnment
1 Collect new data
2 Continue...

3 Dimensions

4 Set Parameters Resumen de los
parametros activos

Multipoint{up to 3&)
Use Inclinometer
Use Transducers
mim

'0"-Start from scratch

14
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6.1.1.Introducir dimensiones

3
Para introducir dimensiones, pulse @

A tener en cuenta en esta pantalla Atajos de la pantalla

Para obtener resultados de medicion

F2

correctos debe ser asi: S-C <S- M £S-F1 <S- o Desplazarse hacia arriba

Funciones de la pantalla Desplazarse hacia abajo

Distancia sensor S — Introducir centro de
acoplamiento

Distancia Sensor S — Introducir Ei% | Guardar y salir
sensor M

Distancia Sensor S — Introducir pata

delantera de la maquina

Distancia Sensor S — Introducir Confirmar entrada

pata trasera de la maquina

Unidad

Sensor S hasta
centro acoplamiento

Sensor S hasta sensor M

S-M |96 - Sensor S hasta la pata
delantera

S-F1 |110 -

S-F2 [310 Sensor S hasta la pata

Press 'START!' for save and exit; il trasera
MENU!' for exit

15
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6.1.2.Modificar los parametros

44 o .
Pulsar Let ) para modificar parametros.

PCE Instruments

A tener en cuenta en esta pantalla

Atajos de pantalla

& Utilice la funcién ,biaxial live“ solo en
posiciones de eje estables, ya que se
pueden producir incluso los mas minimos
errores de rotacion

ABC

Activar/desactivar entrada de datos manual

Funciones de pantalla

Activar/desactivar entrada de angulo manual

- Entrada o uso manual de los datos de
sensores

- Angulo de entrada de datos manual o
desde un sensor de inclinaciéon
integrado

- Seleccionarentre203
decimales

- Seleccionar entre pulgadas y mm como
unidad de medicién

- Activar/ desactivar
orientacion biaxial Live

Utilizar 2 o 3 decimales

Seleccionar entre pulgadas y mm como unidad
de medida

Activar/ desactivar orientaciéon biaxial Live

oz o 9| [ar|gw )
Ze|dv||Fd|ZalR 3

Entrada para el célculo de la media

i

ENTER|

Guardar y salir

5et Parameters

[ ] 2. Use Manual Input:

[ ] 3. Use Manual Angle

| ] 4. Use 2 decimals

5. Display Unit
G mm ()inch

6. Use biaxial live

2 9, Averaging

‘Enter' to save and exit;
'MENU' to exit
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6.1.3.Reunir datos

1 ‘;\‘ .
Pulsar @ para reunir datos.

A tener en cuenta en esta pantalla

Atajos de esta pantalla

& Antes de iniciar un nuevo
procedimiento de alineacion, se
tienen que introducir las dimensiones
y pardmetros

& No cambie la posicion de las
unidades de medida mientras el
trabajo se interrumpe

4 Los laseres se encienden ahora

Empezar de nuevo (todos los valores
desaparecen). Aparecera la pantalla de
confirmacion.

Funciones de esta pantalla

Introducir los valores Ys, si se activa la
entrada manual

- Reunir valores de medicién (hasta 36)

- Seleccionar entre los modos de
barrido manual y automético

- Entrada manual de los valores Ys y
YM (si estd activada)

- Entrada de angulo manual (si
esta activado)

- Seleccion de la unidad de medida
(mm/pulgadas)

- Navegar a través de los datos
recogidos

- Eliminar/afadir/sustituir valores de
medicién

- Empezar de nuevo (todos los
valores desaparecen).

- Ajuste de desplazamiento en paralelo
(Offset)

- Guardar los datos recogidos

- Cargar los datos recogidos

Introducir los valores Ym, si se activa la
entrada manual

Introducir el &ngulo cuando si se habilita la
entrada manual del angulo

Si el cursor esta en el primer lugar en un
campo de entrada, pulse el botdn dos veces
para introducir un signo negativo (-)

Seleccion de la unidad de medida (mm o
pulgadas)

Ajustar desplazamiento paralelo (Offset)

Almacenar datos recogidos en un fichero
(véase capitulo 9 ,Manipular cuadro de
dialogo-archivo)

9 e“ Cargar datos de un archivo (véase capitulo 9
Y2 , Manipular cuadro de dialogo-archivo “)
IR Eliminar valor de medicién seleccionado
actual
P Introducir valor nuevo. Debe ir al Gltimo
|;} valor almacenado, por lo que esta
opcién se activa.
Guardar los valores actuales o sustituir los
i valores ya almacenados (aparece un

cuadro de didlogo de confirmacion)

Navegar por los valores

Ademas de la pantalla de resultados.
Todas las condiciones necesarias se
deben cumplir.

Abrir meni Popup.

Activar / Desactivar Auto-sweep.El auto-
Sweep solo se puede activar al comienzo
de la recogida de datos o tras iniciar de
nuevo. La entrada manual de los valores y
la inclinacion deben desactivarse.

Simbolos y estado de esta pantalla

| El &mbar intermitente de la ,C* en pantalla significa que no se pueden recibir datos

17
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de los sensores

Una R roja parpadeante en pantalla significa que solamente se considera una
medicion ya memorizado. Este valor se puede suprimir o sustituir si es
necesario.

Si el simbolo no se puede ver, significa que el valor de la corriente no se ha

ENTER|
guardado. Al pulsar se pueden almacenar valores.

7]

La ausencia del indicador de posicién de haz de laser y un borde rojo
intermitente de la visualizacion de la posicion significa que ningun haz de laser
llega al objetivo o0 no se detectan datos del sensor.

Un dial amarillo significa que se supone que simplemente no hay angulo (o el
promedio esta todavia en curso) o que el angulo de rotacion (la posicién
adyacente) es demasiado pequefio (menos de 6 °)

Una pantalla de color rojo brillante significa que el angulo de rotacion de los
angulos de los puntos de medicion individuales no cumple con los requisitos
(minimo 60 °).

Una luz &mbar indica que el &ngulo de rotacién es de 60 °.

Una luz verde indica que el angulo de rotacion esta por encima del rango
recomendado (aproximadamente 90 °) se encuentra.

Este simbolo indica que se utiliza un rango de valores Y.

Un simbolo tachado significa que el modo Auto-Sweep estéd deshabilitado.

Este simbolo indica que el modo Auto-Sweep esté habilitada.

Medicién de corriente
/ nGmero de
mediciones

Tipo de orientacion
H — horizontal
V - Vertical

Angulo de la parte
estacionaria y movil

Angulo manual

Caja de notas

Numero de serie de los
sensores. “No sensor”, si
no se recibe ningun dato

Estado Auto - Sweep

H[3/3] 6:11..0442 M:11..0443

Ys:-1.47mm  Ym: -0.77mm

Visualizacion posicion

A5 -0.47mm Am o 0.49mm laser
S M ’
s R TR T h L
: Angulo total de rotacion;,
: 270 debe ser mayor a 60 °
S 0.2° —_
M : 0° / '\
4.Ma: 0°
l h 19 3) Esfera con los puntos de
" 1o insert \ medicion y los &ngulos

\‘L/ mostrados graficamente

'CLR' to del, 'START' to replace, F5'
to finish

18
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Aclaracién de la esfera

Los puntos de medicién almacenados se caracterizan por zonas verdes junto a la esfera y puntos
de colores. Los puntos de colores son redondos por defecot. Si un punto de color es cuadrado,
significa que so6lo se observan estos puntos de la mediciéon almacenada. El color de los puntos
proporciona informacion sobre la desviacion estdndar de la funcién de orientacion actual.

° Un punto azul significa que los datos todavia no estan listos (menos de 3 puntos de
medicion guardados)
° Un punto verde significa que los datos son buenos.

Un punto amarillo significa que los datos no son buenos, pero aceptables.

° Un punto rojo significa que los datos son malos. Esta medicién tiene que eliminarse o
repetirse.

Si esta utilizando un pequefio nimero de puntos de medicion (p.ej. 4), puede ser que otros
datos de medicion sean pobres y no necesariamente un valor medido. Utilice en este caso
mas puntos de medicion para determinar qué valor de medicién es malo.

Utilice los tornillos de ajuste de los sensores de medicidn para alinear los rayos laser sucesivamente hasta
el centro de las tapas de detector (imagen-1a / b). Cuando los rayos laser se centren en dos receptores,
abra las tapaderas. Ahora en pantalla aparecen las coordinadas X & Y coordina y la posicion de los dos
receptores (S) y (M). Ahora gire el eje en la posicion de medicién seleccionada.

ENTER
Ahora puede con m cambiar el modo de auto sweep o0 manualmente y con almacenar el punto de
medicion activo. Almacene tantos puntos de medicion como sean necesarios (como minimo 3) y utilice un
angulo de rotacion total tan grande como sea posible (como minimo 60 °).

Si se han recogido los datos necesarios, pulse E para iniciar la alineacion.

6.1.3.1. Ajustar desplazamiento paralelo Offset

—
Pulse ‘PLRS] para ajustar el desplazamiento paralelo.

A tener en cuenta en esta pantalla Atajos en esta pantalla

& No gire los ejes y sobre todo en el ajuste
de los sensores

£ No elimine el desplazamiento paralelo E
(offset) después de almacenar por
adelantado. De lo contrario, tendra
que repetir toda la determinacion de
datos.

Seleccion de la fase Setup

2a
Funciones de esta pantalla ‘A&] Seleccion de la segunda fase Setup

0
‘Di] Para eliminar el valor del primer desplazamiento y
volver a la primera fase de la instalacion

Nota: No lo lleve a cabo si los ajustes de
compensacion ya se han completado.

& Para guardar el valor de desplazamiento
conjunto.
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INSTRUCCIONES DE USO

[Fit1/ 11 5:10..0001 M:AGRGOHE 3

PCE Instruments

Valores aceptados
Yg: Nmm Ym: 0 19mm primera fase
Seleccion de 1@ fase Xs 1
87
Yo vo.125
X0 X 0.417 Valores aceptados
Seleccién 22 fase 2 segunda fase
L 0 b
S YO Y 0.125
Desplazamiento paralelo ME oSBT
actual (Offset) Llv0,0.125 -2 ] Eliminar desplazamiento
Mc / paralelo actual (offset)
ne:
F2 to menu 'START' to continue FS
to finish

La configuracion de desplazamiento es un proceso de 2 pasos. Comience con la primera fase. Se deben

2a
aceptar mas de 3 valores. Después, pulse |&} para dirigirse a la segunda fase. Ajuste el rayo laser hasta

o

que el valor asume el 0 y espere 5 segundos. Pulse &=+ para almacenar el valor de desplazamiento.

Después de salir del meni de desplazamiento, aparece

6.1.4.Resultado

}

para sefalar el ajuste de desplazamiento.

24
Para mostrar el resultado de la medicion, pulse E si se encuentra en la pantalla de medicion ‘ABC osi
se encuentra en el programa de "alineacion horizontal”.

A tener en cuenta en esta pantalla

Atajos de esta pantalla

No girar los ejes cuando se mueva

la maquina

No cambie la posicién de las
unidades de medicion, si esta
activado el modo Live

Entrada de las tolerancias de desplazamiento

Funciones de esta pantalla

Simulador-espaciador

Observar el desplazamiento
calculado

Realizar alineacioén Live

Pausa/continuar alineacion
Live

Angulo de entrada manual (si
esta activado)

Seleccion entre 2 0 3
decimales

Seleccion de la unidad de
medida (mm/pulgadas)

Para la vista de correccion de la brida (solo
vertical)

Seleccion entre 2 o 3 decimales

La entrada manual de angulos (si esta
activado). En este caso hay que vivir el modo de
pausa y luego entrar en los respectivos angulos.

Si el cursor esté en el primer lugar en un
campo de entrada, pulse la tecla dos veces
para introducir un signo negativo (-)

Introduccion de la dilatacion térmica

Seleccion unidades (mm / mils)

Pausar/continuar alineacioén Live

Guardar los resultados de la alineaciéon en un
archivo, consulte el Capitulo 9, "Administraciéon
de archivos”
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- Entrada de tolerancias Ventanas de didlogo “
- Entrada de dilatacion
térmica .
- Guardar los resultados de Cargar previamente los resultados de
la alineacion @ orientacion guardados, véase _eJ Capitulo
. Cargar los resultados de la o 9 "'Ir'](atz;:t'r con los cuadros de dialogo de
archivo

alineacion
- Simulacion del espaciador

Simbolos y estados de esta pantalla

Una linea amarilla en la pantalla de alineacion significa
gue el angulo de los puntos de medicion no fueron
aceptados o el promedio no se ha completado. El registro
en vivo esta deshabilitado en este caso.

Una mitad de acoplamiento rojo significa que el
‘__' dgsplazamiento _actual supera los limites de toIergncia.

Si el desplazamiento esta dentro de las tolerancias, el
icono es de color gris.

Una casilla de verificacion que parpadea en el
encqbeza_miento Qe cada nivel s?gnifica que para este nivel

la alineacion en vivo se puede utilizar. De lo contrario, no es
posible para el respectivo nivel.

Este mensaje de error intermitente significa que la posicion
de los ejes se ha cambiado de forma inesperada. El registro

. . . ., . 7
Error - shafts turned! Live se desactiva. Para activar esta funcion, presione |&RS]

7
para hacer una pausa y conéctelo de nuevo ‘ms} para la
siguiente ejecucion.

Desplazamiento Alignment result Stopped . :
para|e|o (Offset) o ‘ - @ Unidad de medida
S M horizontal (o
4P offset 0.015
Desplazamiento ﬁgap -0.071/100 mm
angular (Gap) 2 Direccién correccién
feetadj F1 -0.058
values F2 -0.2
Valores de correccion
del pie de maquina S M vettical !
o = offset -0.015
mm a
“ gap 0.071/100 Esfera con angulos
Valores - Y mostrados en
feetadj F1 0.058 gréficos
values F2 0.2
e v ! A A E 12
Angulo | Ys: N/A As:N/A o 3
Ix,....'.".‘. AMIN/A

Los valores de correccién para los pies F1y F2 de la maquina movil (M) en el plano horizontal indican el
desplazamiento horizontal. Los valores positivos indican que los pies tienen empujarse, mientras que los
valores negativos significan que deben extraerse.

Los valores de correccion para los pies F1 y F2 de la maquina movil (M) en el plano vertical horizontal
indican el desplazamiento vertical. Los valores positivos indican que los pies deben ser subirse, mientras
que los valores negativos significan que tienen que bajarse.
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Alineacién Live horizontal
Para iniciar la orientacién horizontal Live, los sensores deben estar situados en la posicion 9 6 3:00h. Si

7
necesita hacer girar los ejes, haga una pausa en la alineacion Live pulsando ers, Ahora gire los ejes en

la posicion deseada y establecer la alineacion Live presionando de nuevo FTQRS. No se olvide de introducir
manualmente el angulo, si esta opcion esta activada. Después, debe estar habilitado el nivel deseado para
la alineacion Live (Esto se indica mediante el parpadeo de casilla de verificacion en el encabezamiento de
los niveles). Afloje los pies de la maquina e inicie el ajuste basado en los valores de correccion calculados.

Alineacién Live vertical

Para iniciar la alineacion vertical en vivo, los sensores deben estar situados en la posicién 6 o 12:00h. Si
necesita hacer girar los ejes, hagalo como se describe en la "orientacion horizontal live". El nivel 6-12 ahora
debe ser liberarse para la alineacion Live. Afloje los pies de la maquina y alinearlos con los valores de
correccion.

Alineacién Live Biaxial (Y,X)

La orientacidn biaxial se ejecuta en vivo casi como la orientacién horizontal o vertical, a excepcion de que
los sensores no necesitan llevarse a una posicién predefinida. Sin embargo, se recomienda que los
sensores se posicionen aproximadamente en un angulo de 45 ° (45 °, 135 °, 225 °, 315 °) a fin de evitar
errores de medicion.

& iNo se permite mover los ejes durante la orientacién biaxial!
Continuar con el trabajo después de que la posicién de los sensores se ha cambiado

Antes de continuar trabajando una vez la posicion de los sensores se ha cambiado, es necesario llevar los
sensores a dos posiciones predefinidas (3/9hy 6/12h). También aparece un mensaje en la pantalla que
explica los procedimientos necesarios. No se olvide de la entrada manual del angulo, si esta opcion esta
activada. Si los sensores se colocaron en las posiciones predefinidas, tras un periodo de tiempo corto de
15 segundos, automaticamente se pasa al siguiente paso. Si los ejes ya estan establecidos, el transitorio

:
se puede omitir pulsando.G&il .

m Alignment result Visualizacion de la
: = o e
S M horizontal , posicion predefinida

! You should take initial o I offset 0.929
| measures before o4 08 e T
machine move: please
f turn shafts to 3 o'clock feet ar 01 . _
Y or9o'c first and wait vales 9-———.-@.’83 Si ya se han ajusta-
B !\ until hints changed, u o = do los ejes
47_* 3then turn shafts either SM / ! Ulse
[ to 12 o'cl or 6'ocl and o of \\\6_"/ 15 P oot
1 start alignment Press START if shafts steady para omitir
{stiminig mackic) Define plane 3-9 : turn
9 shafts to 3 o'cl or 9 o'cl. Nota
Aviso ¥s:017  Asi0° [ )
N ) o 3|
\ [‘ Ym:-026  Am:0° L | 7

Después de que la primera etapa se haya completado (p.e.j, 3- / 9h), modifique la posicién la nota (p.ej.
6- / 12h) para el segundo paso.

Una vez que el segundo paso se haya terminado, desaparecera la nota y el dial amarillo y empezara la
orientacion live.
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6.1.4.1. Entrada de tolerancias

0
Para registrar tolerancias, pulse .

Funciones en esta pantalla Atajos de esta pantalla
Definir las tolerancias en la RPM
(revoluciones por minuto)

BB

- Seleccién de las tolerancias estandar de la
industria en todo el rango de RPM

Entrada manual de tolerancias

Si se activa la gama de revoluciones:
aumentar rpm en un paso

- Entrada de tolerancia manual

o

Si se activa la entrada manual:
Seleccione una entrada de
desplazamiento paralelo

Si se activa la gama de revoluciones:
reducir las RPM a un paso

° Si se activa la entrada del manual:
seleccionar el angulo de
compensacion de entrada

Almacenar y salir

s E Elegir RPM (U/min)

L>- >4000
| - 4000
- 13000
- EZODD
- 11000
Tolerancia desplazamiento ;
paralelo
Tolerancia desplazamiento E”E 0.03 /100mm
angular =
mm
Medida
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PCE Instruments

6.1.4.2. Entrada del crecimiento térmico

5w

Para introducir el crecimiento térmico, pulse kL,

Funciones de esta pantalla

Atajos de pantalla

- Introducir expansién de
desplazamiento horizontal paralelo

- Introducir expansion de
desplazamiento angular horizontal
paralelo

- Introducir expansion de
desplazamiento vertical paralelo

- Introducir expansién de
desplazamiento angular horizontal

Navegar hacia arriba a
través de los campos

>

Navegar hacia abajo a
través de los campos

Si el cursor esta en el
primer lugar en un campo

* I de entrada, pulse el botén

dos veces para introducir
un signo negativo (-)

Almacenar y salir

Expansion
desplazamiento
paralelo horizontal

Expansion
desplazamiento
paralelo vertical
Expansion .
desplazamiento angular Vo ﬂa IO
vertical :
Vg ia IO Medida
Expansion Gap Metric: / 100 mm
desplazamiento angular T T
vertical .. at first to ', ‘Enter’ to save
™».U AS. U™ s a3
Ym:0 Am:0° i
6.1.4.3. Entrada del crecimiento térmico

r
Para simular el espaciador, pulse .

Funciones de esta pantalla

Atajos de esta pantalla

- Entrada del espesor del espaciador
de los pies delanteros de la maquina

- Entrada del espesor del espaciador
de los pies traseros de la maquina

- (F2)

- Desalineacion restante

o

Navegar los campos hacia
arriba

v

Navegar los campos hacia
abajo

—
ENTER|

Almacenar y salir

24




PCE Instruments

Espesor espaciador pie de la
magquina delantero

Espesor espaciador pie de la
magquina trasero

Desalineacién restante

INSTRUCCIONES DE USO

Fi=

[0.36]
2= |1 [1]

mm
Rest Misalignment
SM Vertical

#8 0=0mm
# 8 g=0/100 mm

L. atfirst to ', MENU' to exit

»S.U AS. U™
Ym:0 Am:0°

Medida

\ ” l 3|

6.2. Alineacién de la maquina vertical

Montar el sensor de medicion, que esta marcado con (S), en el eje de la maquina estacionaria y el
sensor de medicion, que estd marcado con una (M), en el eje de la maquina movil.

Nota: Marcar la posicién de las 3, 6, 9 y 12h en la carcasa de la maquina.

Conectar el cable como se describe en el apartado 3.3 o configurar la interfaz Bluetooth (con

adaptadores Bluetooth opcionales).

A tener en cuenta en esta pantalla

Atajos de esta pantalla

& Compruebe el resultado después de la
alineacion al hacer otra medicion

Calcular datos nuevos

Funciones de esta pantalla

Continuar el proceso de alineacion

Identificar nuevos datos comenzar
alineacion

Continuar alineacién

Modificar parametros

Modificar dimensiones y distancias
Considerar/modificar espaciador

Cambiar las dimensiones de la maquina y
las distancias

Modificar/introducir pardmetros

Ve tical dlignmert

1 Collect new data

2 Continue...

3 Dimensions

34 Change Parameters

Multipaint{up 1o 36)
Manual Angle
Marual Tnput Data
i

25
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6.2.1.Introducir dimensiones de la maquina

3
Para introducir dimensiones de la maquina, pulse (27,

PCE Instruments

A tener en cuenta en esta pantalla

Atajos de esta pantalla

& Para obtener resultados de medicién correctos,
se debe cumplir lo siguiente: S-C <S-M-<S F1 <F2
S-: S-C<S-M £S-F1<S- F2

Navegar los campos hacia
arriba

Funciones en esta pantalla

Navegar los campos hacia
abajo

- Sensor de distancia S — Introducir centro de
acomplamiento
- Sensor de distancia S — Introducir sensor M

En "Bolt", ajustar el
ndmero de tornillos

- Sensor de distancia S — Borde de la maquina M (F1)

1000 O

Almacenar y salir

T

Medida
Sensor S — Centro acoplamiento
5-F1 3
' 5_M1
Sensor S — Sensor M 5-C
Sensor S — Borde maquina S-C o)
M (F1) S-M " |oz
| 5Fi (300
Eliminacién centro de pernos de Laaiil. 100

la brida (diametro)

Bolt O4®e (s

Enter' to save

NUmero pernos

6.2.2.Modificar / Introducir parametros

44
Para modificar o introducir parametros, pulse @

A tener en cuenta en esta pantalla

Atajos de esta pantalla

& Utilice la funcion "biaxial live" s6lo con las posiciones
de eje estables, ya que se pueden producir incluso los
mas minimos errores de rotacion

Activar/desactivar
introduccioén de datos
manual

Funciones de esta pantalla

Utilizar 2 o 3 decimales

- Entrada o uso de los datos de sensor manual

- Seleccién entre 2 o 3 decimales

- Seleccién entre pulgadas y mm como medida

- Orientacion de las coordenadas X e Y
simultaneamente o sélo las coordenadas Y
(Estandar)

Seleccién entre pulgadas y mm
como medida

Activar/desactivar
alineacion ,biaxial live*

Almacenar y salir
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Set Parameters ﬂ

3. Use Manual Angle

| ] 4. Use 2 decimals

5. Display Unit
@ mm () inch

[ ] 6. Use biaxial live

0 9. Averaging

‘Enter’ to save and exit;
MENU' to exit

6.2.3.Reunir datos

1 oy
Para reunir datos, pulse @

El inclinémetro incorporado no

es util en la orientacion
vertical

A tener en cuenta en esta pantalla

Atajos de la pantalla

&  Antes de iniciar un nuevo procedimiento de
alineacion, tendran que introducirse las
dimensiones y pardmetros

& No cambie la posicién de las unidades
de medicién mientras que el trabajo
se interrumpe

& Los laseres se conmutan ahora

Empezar desde el principio (eliminar
todos los valores). Aparece la pantalla
de confirmacion

Funciones de esta pantalla

Introduzca los valores Ys cuando se
habilite la entrada manual

- Reunir valores de medicién (hasta 36)

- Seleccionar los modos de Auto sweep y
manuales.

- Laintroduccidon manual de los valores Ys
y Ym (si est4 activado)

- Entrada manual de la inclinacién

- Seleccion de la unidad de medida
(mm/pulgadas)

- Navegar a través de los datos recogidos

- Reemplazar, introducir, eliminar valores de
medicion
valores)

- Ajustar desplazamiento paralelo (Offset)

Introduzca los valores Ym cuando
se habilite la entrada manual

Introducir angulo/inclinaciéon

Si el cursor esta en el primer lugar en
I un campo de entrada, pulse el boton

dos veces para introducir un signo
negativo (-)

Seleccion de unidad de medida
(mm o pulgadas)

Ajustar desplazamiento paralelo (Offset)

Guardar los datos recogidos en un
fichero (véase el capitulo 9

"Tratar con los dialogos

de archivo")

- Empezar desde el principio (eliminar todos los

Los datos de un archivo (véase el
capitulo 9 "Tratar con los cuadros
de didlogo de archivo")

B

Eliminar valores de medicién actuales
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Guardar datos

recogidos . Introduzca el valor nuevo. Debe ir al dltimo valor almacenado, por lo
- Cargar datos que esta opcién esta activada.
recogidos
B Guardar los valores actuales o sustitucion de los valores ya

almacenados (Aparece una pantalla de confirmacion de dialogo)

Navegar por lo valores

A la pantalla de resultados.
Se deben reunir todas las condiciones necesarias.

Abrir el menu popup

Activar/desactivar Auto-Sweep.

Auto-Sweep so6lo se puede activar al comienzo de la recogida de datos
0 después de un nuevo comienzo.

La entrada manual de los valores y la inclinacién deben desactivarse.

Simbolos y estado de esta pantalla

Sensores.

Una ,C* parpadeante en pantalla y en &mbar significa que no puede recibir los datos de los

Una “R” roja parpadeante en la pantalla significa que solamente se considera una
medicién ya memorizada. Este valor se puede suprimir o sustituir si es necesario. Si
este simbolo no puede verse, esto significa que el valor actual no se ha guardado. Al

ENTER
pulsar B8l se puede almacenar el valor.

La ausencia del indicador de posicion y un borde rojo parpadeante de la visualizacion
de la posicion significa que no se detecta ningun laser o no hay datos del sensor.

Un dial amarillo significa que no hay un angulo (o el promedio esta todavia en curso) o
gue el angulo de rotacioén (la posicion adyacente) es demasiado pequefio (menos de

6°)

Una pantalla de color rojo brillante significa que el angulo de rotacién de los angulos de
los puntos de medicion individuales no cumple con los requisitos (minimo 60 °).

Una luz ambar indica que el angulo de rotacién es de 60 °. Una luz verde indica que

el &ngulo de rotacién esta por encima del rango recomendado (aproximadamente 90

°) se encuentra.

Este simbolo indica que se utiliza un rango de valor Y ampliado (Offset).

Un simbolo tachado significa que el modo Auto sweep esta deshabilitado. No se permite

el barrido automatico para maquinas verticales
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Medicion actual /

NuUmero de
mediciones

Tipo de orientacion
H — Horizontal
V- Vertical

Angulo del lado
estacionario y
movil

Angulo manual

Nota

INSTRUCCIONES DE USO

reciben datos.

Los nimeros de serie de
los sensores. "No hay
ningun sensor", si no se

Las maquinas no
permiten el Auto-Sweep
vertical

3/3]5:11..0442 M:11.0443  [X]

Ys:-1.47mm  Ym: -0.77mm
X5 -047mm  Xm :0.49mm

° M Visualizacion
R F—— posicion
Gf O Rayo laser
5 ] |27‘D

S:02° -

" (n} 12 .
M: 0 o / N Angulo total de rotacion,
+.Ma: 0 9 3\ debe ser 60 °
"* o insert \

'CLR' to del, 'START' to replace, 'F5'

to finish

Puntos de medicion
y los angulos mostrados
graficamente

Explicacion de la esfera

Los puntos de medicién almacenados se caracterizan por zonas verdes junto a él en la esfera y bolas
de colores. Los puntos de colores son redondos. Si un punto de color se vuelve cuadrado, esto
significa que solo se observan estos puntos de medicion almacenados. El color de los puntos da
informacion sobre la desviacién estandar de la funcion de alineacioén actual.

Un punto azul significa que los datos todavia
no estan listos (menos de 3 puntos de
medicién guardados)

Un punto verde significa que los datos son
buenos.

Un punto amarillo significa que los datos no
son buenos, pero aceptables.

Un punto rojo significa que los datos son malos.
Esta medicion tiene que eliminarse o repetirse.
Si esta utilizando un pequefio nimero de puntos
de medicion, puede ser que otras métricas son
malas y no esta. Utilice en este caso mas puntos
de medicidn para determinar qué el valor medido
es malo.
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Utilice los tornillos de ajuste de los sensores de medicion para alinear los rayos laser sucesivamente hasta

INSTRUCCIONES DE USO

PCE Instruments

el centro de las tapas del detector (imagen-1a / b). Cuando los rayos laser se centran en dos receptores,
abra las cubiertas. Ahora en la pantalla, se muestran las coordenadas X & Y y la posicién de los dos
ptores (S) y (M). Ahora gire el eje en la posicion de medicién 1 seleccionada. Pulse a continuacion

para guardar el punto de medicién actual. Guarde la mayor cantidad puntos de medida posible (al

menos 3) y utilice el

necesarios, presione

para iniciar la alineacion.

6.2.3.1. Ajustar el desplazamiento en paralelo

—
Pulse |&R5} para ajustar el desplazamiento paralelo

r angulo de rotacion total posible (al menos 60 °). Si usted ha recogido los datos

A tener en cuenta en esta pantalla Atajos de pantalla

& No gire los ejes, y especialmente
no en el ajuste de los sensores

& No elimine el desplazamiento 7
paralelo (offset) después de &
haber sido almacenado por
adelantado! De lo contrario,
tendra que repetir toda la
adquisicién de datos.

Seleccién de la fase Setup

Funciones de esta pantalla

@ Seleccién de la segunda fase setup

E Para eliminar el valor del primer desplazamiento y
°:-) volver a la primera fase de la instalacion

Nota: No llevar a cabo cuando los ajustes de
compensacion ya se han completado.

—
ENTER|

conjunto.

Para guardar el valor de desplazamiento

Seleccion 12 fase

Seleccion 22 fase

Desplazamiento
paralelo actual

[1/1] 5:10..0001 M:lu..uunf-al

Ys'ﬂmm Y 1 T
< I [ B
Y 0 yo.125 ™)
% 0 W 0417
L 2 1] u
g YO ¥ 0,125
YIEa W 0417
1lv0,0.125 D—:{';
Ml /
=

F2 to menu 'START' to continus FS

fo finish

30

Valores aceptados en
la primera fase

Valores aceptados en
la segunda fase

Eliminar
desplazamiento parelo
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La configuracion de desplazamiento es un proceso de 2 pasos. Empiece por la primera fase. Se aceptan
al menos 3 digitos.

24
Después pulse ‘Aﬂ} para dirigirse a la segunda fase. Ajuste el rayo laser, hasta que se admita el valor 0y

espere durante 5 segundos. Pulse ==, para guardar el valor Offset. Después de salir del menu de

desplazamiento, aparece i para mostrar el ajuste Offset.
6.2.4.Resultado

2a
Para mostrar el resultado de la medicion, pulse E si se encuentra en la pantalla de medicién o ‘ABC , Si
se encuentra en el programa de "alineacién vertical".

A tener en cuenta en esta pantalla

Atajos de pantalla

& No girar los ejes cuando se mueva
la maquina

& No cambiar la posicién de las
unidades de medicién, si esta
activado el modo Live

"0_] Introduccion de las tolerancias de
DEL desplazamiento

Funciones en esta pantalla

Simulacién espaciador

- Observar el decalaje calculado
- Realizar una alineacion Live

- Pausar/continuar
alineacion Live

- Entrada de &ngulo manual (si
esta activado)

- Seleccion de 2 o 3 decimales

- Seleccion unidad de
medida (mm/pulgadas)

- Entrada de tolerancias

- Ver valores de correcciéon con
bridas (con Live-Update)

- Guardar los resultados de la
alineacion

- Cargar los resultados de la
alineacion

Para vista de correccion del perno de brida

Seleccioén de 2 o 3 decimales

La entrada manual de angulos (si esta

@ activada). En este caso de que deba pausar el
GHI modo Live y luego entrar en los respectivos
angulos.

| Sielcursor esta en el primer lugar en un
* | ¥ | campo de entrada, pulse el botén dos veces
para introducir un signo negativo (-)

Introduccion de dilatacion térmica

Seleccion de unidades de medida (mm/mils)

Pausar/ continuar la alineacion Live

.| Guardar los resultados de la alineacion en un
?Uﬂ archivo, consulte el Capitulo 9, "Manejo de los
diadlogos de archivo"

Cargar previamente los resultados

E‘ guardados de alineacion, véase el

wxyzl | Capitulo 9

"Tratar con los cuadros de dialogo de archivo"

Simbolos y estado de la pantalla

Una esfera amarilla en la pantalla de alineacion significa
que el angulo de los puntos de medicion no se aceptadas
o el promedio no se ha completado. El registro Live esta
deshabilitado en este caso.

i

Una mitad de acoplamiento rojo significa que el
desplazamiento actual supera los limites de
tolerancia. Si el desplazamiento esta dentro de las
tolerancias, el icono es de color gris.
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Una casilla de verificacién que destella en el encabezamiento

de_ cadg,nive_l significa que para este nivel se pueqle utilizar la
alineacion Live. De lo contrario, esto no es posible para el

respectivo nivel.

Este mensaje de error intermitente significa que la posicién

de los ejes se ha cambiado de forma inesperada. El registro

Error, - shafts turned!

a

directo se desactiva. Ahora pulse ‘F‘Qﬁ} para pausar y pulse
e

otra vez para continuar Pers,

Desplazamiento . _ ,
s Alignment result Stopped E Medida
SM 9-3Plane
Desplazamiento o P offset 0.996 mm
angular =4 9ap 0.133/100
feet adj
values

2" to Flange
SM 6-12 Plane

o = offset -0.008
mm

o gep 0.014/100 Esfera con angulos

valores Y feet adj mostrados graficamente

values '2" to Flange

R
- . [#]
AUl | ¥s:0.1 As:90 lo— -3

[F Uz Am:90°

Un campo para el angulo de v
entrada manual aparece aqui al pulsar | cu

Para eliminar el desplazamiento de fase, corrige el angulo del eje de rotacion de la maquina movil a través
del uso de espaciadores con los valores de la pantalla de valor de perno-correccion.

4 No modifique no la posicién lateral de la maquina moévil en espaciadores de montaje!

9-3 Nivel de alineacion live

Para iniciar la orientacion Live del nivel 9-3, los sensores deben estar situados en la posicion de las 9 6 3h.
Si necesita hacer girar los ejes, pause la alineacion live pulﬁmdo.mﬁ]. Ahora gire los ejes en la posicion

deseada y establezca la alineacién live al pulsar de nuevo .|F'7°R5. No se olvide de introducir manualmente el
angulo. Después un tiempo corro, el nivel deseado para la alineacién line debe estar habilitada (se indica
mediante el parpadeo de la casilla de verificacion en las capas de partida). Afloje las patas de la maquina
e inicie el ajuste basado en los valores de correccién calculados en el plano 9-3.
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6-12 Nivel de alineacion live

Para iniciar la orientacion live del nivel 6-12, los sensores deben estar situados en la posicion 6 o 12:00h.
Si necesita hacer girar los ejes, hagalo como se describe en la "orientacion en directo nivel 9-3". EL Nivel
6-12 ahora debe liberarse para la alineacion live. Afloje las patas de la maquina y alinee la maquina mévil
en el nivel 6-12.

Alineacion Live biaxial (Y, X)

La orientacion biaxial live funciona casi como el procedimiento en un solo plano, excepto que los sensores
no necesitan llevarse a una posicion predefinida. Sin embargo, se recomienda que los sensores
aproximadamente tengan un angulo de 45 ° (45 °, 135 °, 225 °, 315 °) para evitar errores de medicion.

6.2.4.1. Ver valores de correcién de pernos

2a
Para ver los valores de correccion para cada tornillo, pulse [“2c]y aparece la ventana determinada. Para

2a

cerrar la ventana de nuevo, pulse otra vez |&c],

Valor correccion pernos
(espesor del espaciador)

Posicion 12

0 0.55

0.05 0.6

0.35

'2' - to measure
YST U9 AS TN/ A

Ym:-0.17 Am:N

Continuar con el trabajo después de que la posicién de los sensores se haya cambiado

Antes de continuar trabajando una vez que la posicion de los sensores se haya cambiado, se necesita
conectar los sensores en dos posiciones predefinidas. Proceder de la siguiente manera como se indica en
el punto "Continuar con el trabajo, después de que la posicion de los sensores haya cambiado” en
"Alineacion horizontal" (5.4).
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6.2.4.2. Entrada de tolerancias

0
Para introducir tolerancias, pulse .

Funciones de esta pantalla

Atajos de esta pantalla

- Seleccion de tolerancias estandar de la
industria en todo el rango de RPM

- Entrada de tolerancia manual

Definir las tolerancias en RPM
(revoluciones por minuto)

BB

Introduccién manual de tolerancias

Si se activa la gama de
revoluciones; aumentar rpm en un
paso

Si se activa la entrada manual:
Seleccione una entrada de
desplazamiento paralelo

Si se activa la gama de revoluciones:
reducir las RPM a un paso

Si se activa la entrada manual:
seleccionar el angulo de
compensacion de entrada

Guardar y salir

ST
Lo
Tolerancia

desalineacion parelela g =
Ml [0.03
Tolerancia ﬂ%’-} 0.03

desalineacion angular '

mim

Medida l

@ Selecciéon RPM (U/min)
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6.3. Programa patas de inclinacién

INSTRUCCIONES DE USO

A tener en cuenta en esta pantalla

Atajos de esta pantalla

& Las dimensiones de la maquina
deben introducirse al principio (ir a
los elementos del menu)

ENTER
START|

Iniciar la medicién de patas de inclinacion. Gire los
sensores a la posicion de las 12h vy ajuste el laser
hasta que llegue a las placas de punteria Sy M

Funciones en esta pantalla

0
DEL

Repetir la medicidén de inclinacién de patas

Realizar mediciones de
inclinacion de patas en todas las
patas de las maquinas

8&
TUV

Guardar los resultados en un archivo, consulte el
Capitulo 9 "Tratar con los cuadros de didlogo de
archivo”

Introduzca primero las dimensiones de la maquina (al igual que en la orientacion horizontal) o saltese

ENTER
este paso pulsando @&l y dirijase a la pantalla del objetivo del sensor.

SF2 |10

Press 'START' for save and exit;
MENL)' for exit

5oft Foot - Sensors target

Ys:0.lmm Ym:-0.23mm
¥s:-0.06mm  Xm: 0.17mm

g M

Adjust beams to zero on S and
M target. Press 'START'

Cuando los rayos laser estan alineados y sale de la pantalla del sensor-objetivo, dirijase a la pantalla de la
medicion de inclinacion de las patas. Ahora haga lo siente en cada de la maquina: Afloje el montaje de la
respectiva base de la maquina, que esta marcado con el cuadrado rojo, espere 5 segundos y luego pulse

- L., .. L. ENTER
para almacenar el valor de medicion. Fije la pata de la méaquina de nuevo y pulse B para proceder
con la siguiente pata de la maquina.

Soft Foot

Omm

Release bolt, wait 5 second,

= )

l

Soft Foot

Omm Omm

Omm . Omm

Tight last bolt. Press '0' to re-
press ‘Enter check;'8' 10 save; MENU' to exlli

i

Ultima pantalla

8 &
Si se completan todas las mediciones, aparece un simbolo parpadeante y puede almacenar con esta
tecla los resultados de medicion, véase capitulo 9 “Tratar con los cuadros de didlogo de archivo". Para

0
repetir la medicion de la inclinaciéon de las patas, pulse .
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6.4. Alineacion eje de accionamiento

Este programa se utiliza para la alineacién de maquinas que estan conectadas a través de un eje de
articulacién o de cardan. Con el kit de montaje opcional para ejes de accionamiento, los sensores se
pueden conectar.

La alineacién del eje de accionamiento es en gran medida idéntica a la alineacibn de maquinas
horizontales. Véase el capitulo 6.1 " alineacion horizontal de la maquina" y seccién 4.5 "alineacion
aproximada". Las diferencias entre estos capitulos se describen a continuacion.

Menu principal del eje de accionamiento

A tener en cuenta en esta pantalla Atajos de pantalla
&  Antes de la medicién, se debe realizar una medicion de
la inclinacion de la pata para evitar errores de medicién
inesperados. '+ | Calcular datos nuevos

& Compruebe el resultado después de la alineacién al
hacer otra medicion

. 2.| Continuar el proceso de
Funciones en esta pantalla S -
alineacion
- Calcular datos nuevos e iniciar la alineaciéon Cambiar las dimensiones de
DEF

- Continuar la alineacién la maquina y espacios libres

- Cambiar las dimensiones y distancias a4 e .
- = | Modificar pardmetros
- Modificar parametros

Dimensiones de la
maguina y unidades

s Continue...
A\, Dimensions

S-M:800, F1-F2:10000 mm
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6.4.1.Ajustar dimensiones de la maquinay unidades

3
Para establecer las dimensiones de la maquina y las unidades, pulse .

Funciones de esta pantalla Atajo de pantalla
Desplazarse hacia arriba entre los
. . ] campos de entrada
- Distancia de sensor S — Introducir Sensor M Desplazarse hacia abajo entre 10s
. . . L, campos de entrada
- Distancia del pie de la maquina delantero— Cambio entre unidades
Introducir pie trasero de la maquina (mm/mils)

Almacenar y salir

- mm ﬂ

Unidad actual

A
_1?: ¥ ":f: {
| . o
R
Sensor S — Sensor M - J
S-h F1—F2

Pie maquina delantero S-M: I

F1 — Pie maquina —
trasero F2 .

\{ Nota

F3 -=> mm/mils
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6.4.2.Modificar parametros

44

Pulse ¢t | para modificar parametros.

PCE Instruments

A tener en cuenta en esta pantalla

Atajos de esta pantalla

& Utilice la opcién "biaxial live" funcién
s6lo con las posiciones de eje
estables, ya que se pueden producir
incluso los m&s minimos errores de
rotaciones

2a
ABC

&

Activar / desactivar la entrada manual de datos

Funciones en esta pantalla

Activar / desactivar la entrada de angulo manual

- Entrada o uso manual de los datos de
sensor

- Angulo de entrada de datos manual
o desde un sensor de inclinacién
integrado

- Selecci6bnentre 20 3
decimales

- Eleccion entre pulgadas y
milimetros como unidad

- Activar / Desactivar la
orientacion biaxial Live

Utilizar 2 o 3 decimales

Elija entre pulgadas y milimetros como unidad

Activar / Desactivar la alineacion biaxial Live

gm zofcafapr|gw
R A GRIEZN L

Entrada para el calculo de la media

i

—
ENTER

Guardar y salir

Set Parameters

"] 2. Use Manual Input:

[ ] 3. Use Manual Angle

| | 4. Use 2 decimals

5. Display Unit
G mm () inch

6. Use biaxial live

2 9. Averaging

‘Enter’ to save and exit;
'MENU' to exit

38

Ajustes del filtro (promedio
formacion valores)
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‘.—] para confirmar la
entrada
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6.4.3.Recoger y alinear datos

INSTRUCCIONES DE USO

Proceda como en la alineacién horizontal maquina. Tenga en cuenta las siguientes diferencias:

6.5. Alineacién de trenes de la maquina

Breve explicacion

El angulo minimo de rotacion de onda no puede ser menor de 75

Los valores de correccion para el desplazamiento paralelo son irrelevantes para los
ejes articulados y no se muestran.
Las tolerancias estandar no son utilizables en la alineacion del eje cardan. Por favor, ignore
esto.
Hay valores de correccién sélo para una base de la maquina debido a la falta de alineacion
paralela que no se corrige en ejes cardan.

Un tren de maquina se compone de tres 0 mas unidades con ejes giratorios a través de acoplamientos
gue estan conectados el uno con el otro, por ejemplo, la Unidad de accionamiento - engranaje - unidad
accionada.

Con un sistema de alineacidn convencional se debe realizar una medicién de la alineacion de la maquina
para calcular, a continuacion, qué debe ajustarse. El sistema de medicién PCE-TU 3 realiza todos los
calculos necesarios automaticamente y proporciona la capacidad de determinar el estado de la maquina
estacionaria o de referencia. Para utilizar esta funcion, debe estar familiarizado com proceso de alineacion
de maquinas horizontales (Seccion 6.1).

Efecturar la alineacion de un tren de maquina

ENTER
Para iniciar el programa, seleccione "el tren de maquina" y pulse @&ill. Ahora, aparece la pantalla
principal del programa.

6.5.1.Pantalla principal del programa (Ajustes y reunion de datos)

A tener en cuenta en esta pantalla

Atajos en esta pantalla

Al igual que con la alineacion

horizontal de la maquina, se realizan

las mediciones de inclinacién de las

patas y se deben tomar las medidas
correctivas en caso necesario; No se
olvide introducir las dimensiones
previamente en el menu de la

alineacion de maquinas horizontales.
Todas las dimensiones requeridas deben
introducirse correctamente.

El sensor M siempre debe estar montado en
la maquina a la derecha del acoplamiento,
incluso si es realmente estacionaria.

]
DEL

Crear nuevo tren (3 primeras unidades
en el tren)

Funciones de esta pantalla

@

Introducir dimensiones de las maquinas
y acoplamiento seleccionado

Examinar/ modificar/ crear tren
Ajustar parametros

Introducir dimensiones
Calcular desalineacion

g
ABC

Reunir datos cf. Capitulo 6.1
+1Alineacion de maquinas horizontal

Utilice E en la pantalla de
medicion, para terminar el proceso
de recoleccioén y volver al men
principal del programa.
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w

- | Verresultados de la alineacion

Afadir la maquina en el lado izquierdo del tren

Afadir la maquina en el lado derecho del tren

Ajustar parametros

g-.n =X-1 ;m o
a SVI_‘ T a

Reservado (hinguna funcion)

- Ver (_16_1'{03 de la Guardar los resultados como un archivo; consulte el
medicion Capitulo 9
- Guardar resultados "Tratar con archivos cuadro de dialogo”

-]
L

- Cargar resultados Cargar los resultados almacenados del archivo; consulte el
guardados Capitulo 9

"Tratar con archivos cuadro de didlogo"

Abrir meni Popup

Desplazamiento a la izquierda

Desplazamiento a la derecha

S0 -

Salir del programa
Simbolos y estado de esta pantalla
Una casilla de verificacion verde cerca del centro del acoplamiento

actual significa que las dimensiones se han introducido y
determinado correctamente.

Pulse y m para desplazarse por todo el tren; pulse para introducir las dimensiones de la

6 )
magquina del embrague actual. Pulse @ para modificar parametro, cf. Capitulo 5.2.

2a
Pulse »ec] para determinar los datos de desalineacién del acoplamiento actual. Cada acoplamiento se
midié como se describe en la seccién 5.3.

& El &ngulo minimo de rotacion entre dos puntos de medicién adyacentes es de 18 ° y el angulo de
rotacion total minimo es 75.

3
Pulse (2E7 || para ver los resultados de mediciones.

Medida (mm/pulgadas)

Machine train ->mm

Aparece la casilla de

-] verificacion verde, si todas las
Si esta el campo en dimensiones se introducen y
magenta, los valores EB se obtuvieron los datos
no estan permitidos
(no  pueden ser 1.2 IKKEm--
nulos) o NUmero de

acoplamiento actual

o2 @+ Ao e
£3 ks P9
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6.5.2.Considerar los resultados de medicién

3
Para considerar los resultados de medicion, pulse @ en el menu principal del programa.

Funciones de esta pantalla

Atajos de esta pantalla

- Descripcién general de los
resultados de medicién y valores
de correccién de inclinacién

- Entrada de tolerancias de
ejes

- Entrada de dilatacion térmica

- Guardar resultados

Establecer tolerancias para el acoplamiento
1 actual Nota: Las tolerancias introducidas

) | son siempre validos para el eje izquierdo o
la maquina

Establecer crecimiento térmico

2. | Nota: Los valores de expansién térmica son
Aec] | siempre validos para el eje izquierdo o la
maquina

Acercar

Alejar

Ajustar maquina actual como maquina de
referencia

Resultados en un archivo, ver el capitulo 9
"Manejo de archivos cuadro de didlogo"

Abrir men( Popup

Desplazamiento a la izquierda

Desplazamiento a la derecha

Salir del programa

Simbolos y estado de esta pantalla

Si aparece un rectangulo rojo en el espacio de
maquinas, esto significa que sus dimensiones o los
datos no son validos (o no se han determinado).

Una onda magenta caracteriza a la maquina fija
(maquina de referencia).

== mm
La méaquina actual se 1p-0.12

selecciona como
maquina fija (maquina

de referencia) 1—:-"‘\:;1—‘—
1.2

Resultado vertical

0 0

3
140498-0.124%-0.43

Maquina actual

0.25 0.25
4.21

4p-0.57

Resultado

t-rp30.57 441.23

* * "* 11111 * * NUmero de maquinas

0 0 ~2.5 115 1.15 actuales

horizontal .
< <

1 2 3 B>

&s [M[s
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0 0

<<|gf 1 2

-1 A3

Wz

6.6. Programa de husillo

PCE Instruments

"p-0.12 440 480 4 k0 No hay datos o no son
e validos o dimensiones no
validas
0 0 ';‘2\;-10.25 0.25
4.21
057 7¢-Hp8 k0
E==7
11—
2.5 1.15 1.15
3 P e Pulse ?ﬁ para guarda el
H‘S HC resultado de medicién

Para alinear los husillos (p.ej. de tornos), monte el transmisor (sensor estandar S) en el mandril y el
receptor (sensor M por defecto) en el soporte de la herramienta.

Para iniciar el programa de husillo, seleccione la opcién "cabezal" en el menu principal y pulse. Aparece

la pantalla principal del programa.

6.6.1.Pantalla principal del programa

A tener en cuenta en esta pantalla

Atajos de esta pantalla

Las dimensiones requeridas deben introducirse
correctamente (pueden modificarse
posteriormente si es necesario)

Nuevo inicio de la medicién o
medicion repetida (se pierden
todos los datos identificados)

Funciones de esta pantalla

Introducir nimero de
@ puntos de medicion
(Posiciones)

Introducir dimensiones
Iniciar medicion

Considerar los resultados de medicion de vision

(disponible cuando todas las mediciones
necesarias se han completado)
Guardar

Introducir la distancia entre
los puntos de medicion
(cercay lejos)

Resultados en un archivo, ver el
capitulo 9 "Manejo de archivos
cuadro de dialogo"

Expiracion

Marque dos posiciones en la bancada de la maquina (cerca y lejos), donde se encuentra el destinatario
de la portaherramienta para la medicion posterior.

Coloque los sensores en el husillo é el receptor en el portaherramientas. Si es necesario, dirigido por una

alineacion de laser aspera. Pulse
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6.6.2.Efectuar mediciones

ENTER
Pulse para efectuar una medicion. Utilice o y ° para cambiar entre los puntos de medicion.

-
Pulse para volver a la pantalla anterior.

Azul intermitente Valor medido almacenado.
significa elemento -~ - Significa que no se ha
seleccionado actual almacenado ningun valor

Posicién de la etiqueta
del transmisor (aqui

arriba) - l@
12'clock

Visualizacién de la

inclinacion del receptor = =
Distancia entre puntos

de medicion

b e S ;? & Significa, que no es
Visualizacién de la -l £ » posible establecer una
posicion del laser | ‘ conexién con los

sensores

Los datos de Significa, que el rayo laser
medicion no estan no apunta al blanco
listos (esperar)

nEnter distance @Take
Remeasure

To back nSave

6.6.3.Ver y guardar los resultados

Los resultados de desalineacion del husillo estan disponibles después de cada cuatro mediciones
realizadas.

Para salir de la pantalla actual, pulse W Para salir del programa de husillo, a continuacidn, pulse de
o &

nuevo la tecla . Para guardar los resultados, pulse L vv, véase capitulo 9, Tratar con los cuadros de
dialogo de archivo”.
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Spindle - measure

12 '

9 L J;t ...g?..
V: 037 mm/M  H: 0.00 mm/M

Desalineacion del
husillo

6.7. Programa de plomada

Breve aclaracion

El programa de plomada se utiliza para realizar mediciones de rectitud en las ondas y para medir su eje
central con relacion a la linea de plomada absoluta. Este programa tiene una funcién de auto-calibracion
del laser cuando se fija en la posicion de 180 °. El transmisor de laser se coloca en los cuatro lados del
eje en la posicion de las 12 y 6h.

Para obtener resultados precisos, debe centrarse con mucho cuidado (con la ayuda de las libélulas).

180° £ 2,8°
12

90° 9 3 270°

6
0t28°

Planee la mediciébn colocando el transmisor en la primera posicién (12:00), confirmar la posicién
introduciendo manualmente el angulo (nimeros sélo sin "*"). Marcar los puntos de medicién en el eje.
Guardar todas las lecturas de esta posiciones del transmisor. Mueva el transmisor al lado opuesto del eje

(6:00) y gire con E hacia el lado opuesto. Confirmar la nueva posicion al introducir manualmente el angulo
(una vez por lado) y guarde todos los valores medidos para la nueva posicion del transmisor.
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Realizar una medicion de plomada

ENTER|
Para iniciar el programa, seleccione ,Plomada“ en el menu principal del dispositivo y pulse . Se
muestra la pantalla principal del programa.

6.7.1.Pantalla principal del programa

A tener en cuenta en esta pantalla Atajos de esta pantalla

& Todas las dimensiones requeridas deben
introducirse correctamente (pueden J—
modificarse posteriormente si es necesario) \gi] Iniciar nueva medicién

& El &ngulo de entrada manual debe utilizarse
siempre para ejes verticales

_ 1) Introducir nimero de puntos de
Funciones de esta pantalla @ medicién (Posiciones)

‘7_ A} Desactivar o ajustar todas las
ABC distancias por igual

*
U Introducir distancia actual

- Modificar parametros
- Crear/modificar/ver puntos ‘fs_v] Nota: El sensor de inclinacién no
JKL

- Modificar parametros puede utilizarse en las
mediciones verticales

- Introducir dimensiones o Ver resultados (disponibles si se
. L 7
- Iniciar medicion lars han pgmpletado toplas las
_ _ _ mediciones requeridas)

- Ver resultados (disponibles si se han Guardar resultados en un
complgtado todas las mediciones E‘ archivo, ver el capitulo 9
requeridas) Tuv "Manejo de archivos cuadro de

- Guardar dialogo

Resultados almacenados de
- Cargar Eg é,*‘ archivo, véase el capitulo 9,
wxvz "Manejo de los dialogos de
archivo"

Seleccionar punto de entrada de
distancia

Secuencia de configuracion

1 £y - .
Introduzca el nUmero de puntos de medicion (posiciones) al pulsar ‘| e introducir un valor (entre 2 y 300)
en el campo de entrada. Si los puntos de medicién estan dispuestos a distancias iguales unos de otros,

-~ *
presione |&} y aseglrese de que se ha marcado el campo “distancias iguales”. Pulse ahora U e
introduzca la distancia. Si los puntos estan colocados a diferentes distancias, utilice o y para

*
seleccionar el punto deseado y pulse |J para introducir la distancia al siguiente punto. Repita este proceso
hasta que se hayan introducido todas las distancias.

Para modificar parametros, pulse |&} Aparece la pantalla de parametros. Para ocultar o introduccion

2a
manualmente datos, pulse (#ec). Para activar o desactivar la entrada manual del an ulo, pulse|I3EF Para
WXYZ

cambiar entre las unidades, pulse ‘JL] Para utilizar el célculo del promedio, pulse introduzca el
ENTER

namero de la muestra y confirme con E Para guardar y salir de la pantalla de parametros, pulse &l
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Vista de la pantalla

Transmisor direccién

O0r:23

Enter distance

DE USO

PCE Instruments

x]

Numero de puntos
de medicién actual

Hwos

Distancia actual

haz laser
plumblindg® = mm
Pla. 1
Distancia entre
punto 1y 2 100 8 2
Distancia entre
punto 2 y 3 (elegir) iLm 3
Number of points

Equal Distances

Parameters
Measure
Start new

I Numero de puntos
de medicién

6.7.2.Realizar mediciones

ENTER
Pulse B4l en la pantalla principal del programa para que aparezca la pantalla de medicion.

A tener en cuenta en esta pantalla

Atajos de esta pantalla

& Alinee el transmisor cuidadosamente
con ayuda de una libélula /nivel de
burbuja para obtener un resultado mas
preciso

Cambiar hacia el lado opuesto (12h
y 6h)

Funciones de esta pantalla

Introduccién manual del
valor del receptor (V)

=
e

Introduccién manual del
valor del receptor (H)

Y
ap

Introduccién manual del
angulo (necesario para la
confirmacién de posicién)

k]
T a

Efectuar una medicién

Cambiar entre las unidades de
medicién

Introducir datos manualmente (si esta
activo)

Abrir menul de contexto

Reemplazar o realizar
medicion

Mover adelante / atras los puntos
de medicién

=P ov
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Duracién del establecimiento de conexién

Dependiendo de la interfaz que se utilice para conectar los sensores (Bluetooth o serie), la conexion tarda
entre 2 y 40 segundos. Se recomienda esperar unos 10 segundos para la conexion en cable y unos 10
segundos para la conexion inalambrica. Si después de este periodo no se produce ninguna conexion,
compruebe los sensores y la configuracion del sistema del PCE-TU 3.

Vista de la pantalla

Rayo Iés_er _fuera del Datos no Ninguna conexion Valores del receptor
objetivo disponibles de sensores - -» Significa que no
(esperar) hay ninguin dato

Numero de puntos Inclinacion de la

el pantalla, area azul
indica la posicion
Haz del laser permitida

Valor pendiente, deben
introducirse

Mediciones guardadas manualmente para

para el punto de

ook ; cada lado
medicion actual O [2] /1 -
| ? S TN N
V:-0.041 i-0.023] / I k Muestra de inclinacion
Resultado de eje Y F o 0.893 3 de mediciones
almacenado |H' 1.25% [ ] ll /,J guardadas
180.0° e

Resultado de eje X 2 . Y-, X-
) \J’to change point OS'de e Valor de incl%acién

almacenado

de medicién guardada
Nimero de 'START' to take; 'M" ' to exit
medicion del punto
de medicion actual

Cambiar al lado opuesto
(12y 6 h)

ENTER|
Para llevar a cabo una medicion (y almacenarla) o reemplazarla, pulse &,
Utilice o y ° para moverse entre los puntos de medicién individuales (posiciones).

Tenga siempre en cuenta el lado del eje seleccionado actual y cambielo si es necesario con E

6.7.3.Ver y almacenar los resultados

Si las mediciones se completan para todos los puntos de medicion, pulse W para mostrar el resultado.

v
Hay dos modelos de linea de referencia y con ﬁ&] pueden cambiarse. Modo Ref.points: Si uno de los
puntos de referencia no esta definido, es el resultado del valor inalterado del receptor. Si se definen dos
puntos de referencia, el resultado es la diferencia entre la linea de referencia calculada y el valor del
receptor. Para definir los puntos de referencia, presione y luego introduzca un nimero de serie 1y el
ndmero punto de referencia 2. Pulse ahora para confirmar. Para salir de un punto de referencia, introduzca

|i] como valor.
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Modo Best fit: En este modo, el resultado es la diferencia entre la linea de referencia méas adecuada
calculada y el valor del receptor.

2a
El resultado se puede visualizar como una tabla o como un grafico. Con (#ec] puede cambiar entre estas

vistas.
Para almacenar un resultado, pulse L™V, Ver capitulo 9, Tratar con cuadro de dialogo de Archivo “.

Para volver al menu principal del programa, pulse @

Funciones de esta pantalla Atajos de esta pantalla

24 Alternar entre vista en
ABC tablas y gréficos

Definir puntos de

- Realizar una medicién para confirmar la entrada)

Cambiar el modo de
punto de referencia

* . ™ —
E] referencia (Utilice ,
[

JKL

- Entrada de datos manual (si esta activado)

STU?, Almacenar

7 Repetir medicion (todos los
PORS datos actuales se perderan)
ENTER Volver a la pantalla

il de medicion

Numero de puntos
calculados

Amarillo significa exceso de
tolerancia plumbline - result [3]

1.252 -0.041

2 1.287 -0.019 100
3 0.891 -0.022 108
Resultado eje X Resultado de eje Y
(9-/3h) (12-/6h)

[Tolerance 0.05
Ref. Points
Bets fit sl Grraph

MR emeasure
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Ref. Modo Puntos

plumbline - result [3] D
muu-_m

0 0 100
3 -0434 -0.027 108

1 2
Graph
Remeasure

Rojo significa exceso de
tolerancia

Mejor modo de ajuste

plumbline - result [3]

-0.072 -0.004
2 0.139 0.009 100
3 -0.067 -0.004 108

Tolerance 0.05

R ef Points B
R dSave

plumbline - result [3]

Graph

Remeasure

Tolerance 0.05
MiRef. Points |1 2
i Bets fit ol [ able
dSave R emeasure
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7. Herramientas avanzadas de alineacion
7.1. Programa de planitud
Breve aclaracion

El programa de planitud se utiliza para medir la igualdad de los niveles en comparacion con el haz laser
de la superficie de referencia conformada. Los puntos de medicién en el plano estar dispuestos en forma
circular o rectangular con espaciamientos de red fija o variable. El nivel puede incluir también las salidas
de corte. Se pueden utilizar hasta 1600 puntos de medicion. Los valores de mediciéon pueden tratarse como
valores absolutos, se calculan a un plano Best fit 0 se pueden unir tres puntos entre si para formar un plano
de referencia.

Procedimiento: Preparar la medicién y marcar los puntos en los que el receptor se va a colocar. Alinear el
laser en direccion X e Y dentro de 0,5 mm e iniciar el programa de planitud. Utilice el sensor S 0 M como
receptor.

& El receptor debe colocarse con la etiqueta hacia arriba.
Para iniciar el programa de planitud, seleccione "planitud” en el punto "Geometria" en el menu principal y
ENTER|
pulse START
Aparece la pantalla principal del programa.

7.1.1.Pantalla principal del programa

Funciones de esta pantalla Atajos de esta pantalla
! ) Continuar trabajo
2a - i
. . Continuar medicion
- Crear nueva cuadricula (circular o %}
rectangular) \ DEF Abrir archivos
ifi A @ Crear cuadricula rectangular
- Modificar parametro z
v s .
‘ JKL Crear cuadricula circular
- Continuar trabajo ‘3.:0 Modificar parametros
- Cargar datos almacenados L ,
Seleccién punto de menu

Continuar el

trabajo desde el - iResume
ultimo sitio ® Resume collect
¥ -
~ Open file
Continuar el " Create rectangle grid
trabajo de : . :
recogida de datos |« Create circular grid

«Parameters
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7.1.2.Modificar pardmetros

" . 6 b . . .
Para modificar pardmetros, pulse @ o0 seleccione el elemento de menu correspondiente y pulse B,
24
Para establecer qué sensor se va a utilizar como un receptor, pulse @ Para modificar la unidad de
5w
medida, pulse @
Para ajustar un filtro, pulse wxvZ, introduzca un valor para el promedio y confirme con 7=,
DE!|

0 ENTER|
Para dirigirse a los ajustes de auto-router, pulse (2tL), Pulse @il para almacenar y salir de esta pantalla.

2. Sensor Used

@s Om

5. Display Unit
@ mm () inch

EI 9. Averaging

0. Setup autorouter...

N

Auto-Router

El Auto-Router puede desactivarse con los siguientes modos:
- Deizquierda a derecha y vice versa
- De arriba a abajo y vice versa

.
Pulse para apagar.

Para seleccionar el modo ,De izquierda a derecha®, pulse Para seleccionar el modo ,De izquierda a
derecha®, pulse.

3
Para seleccionar el modo ,De arriba a abajo” pulse (257,

ENTER
Pulse , para confirmar la seleccion y salir de la ventana.

De izquierda a derecha
y viceversa

Auto-Router off

De arriba a abajo y
viceversa

L A N
w 090
L B N J
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7.1.3.Crear y trabajar una cuadricula rectangular

44 . ; .
Para crear una nueva cuadricula rectangular, pulse ¢t o seleccione el punto de menu determinado y
ENTER
pulse .

Utilice O y ° para moverse entre los campos de entrada.

Para definir la cuadricula, se debe introducir el nimero de columnas e introducir el nUmero de filas (de 2 a
40) y un valor para la anchura / longitud completa o separacién de filas / columnas. Si cambia la longitud
entera / anchura, los valores para el espaciado de linea / columna se vuelven a calcular (y viceversa). La
cuadricula se define con intervalos de fila y de columna uniformes. Las distancias individuales se pueden

ENTER
cambiar mas tarde, pero de forma independiente.Pulse para guardar y dirigirse a la pantalla de trabajo
de la cuadricula.

Create rectangle grid

: NuUmero de columnas
Total length 2100 (de 2 a40)
Num columns 4

Column interval |7[1]

Numero de filas

Total width 2100 (de 2 a 40)

Num rows 3 |

Row interval 1050

L R N
ssss] M
L N N

7.1.4.Crear una cuadricula circular

5w ENTER
Para crear una nueva cuadricula circular, pulse @ o seleccione el punto de mena adecuado y pulse @&,
Utilice ° y ° para moverse entre los campos de entrada.

ENTER
Introduzca el nimero de anillos (de 2 a 10) y el nimero de puntos por anillo (de 3 a 40). Pulse @&l para
guardar y dirigirse a la pantalla de trabajo de la cuadricula.
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NuUmero de anillos

—

Create civcolar grid | (de 1 a 10)
1-10
Total rings
340
Pointsperring |4 Numero de puntos por anillo
(de 3 a 40)
AN\
L

Trabajar cuadricula

Utilice las flechas para moverse por la cuadricula.

A tener en cuenta en esta pantalla

Atajos de esta pantalla

& Todas las dimensiones requeridas se deben
introducir

Modificar la posicién de linea/
@ radio del anillo de la linea al

@® que pertenece el punto
seleccionado

Funciones de esta pantalla

P Modificar la posicién de las
22 columnas al punto
seleccionado que pertenece.

- Modificar posicién fila/radio del anillo
- Modificar posicién de columnas
- Insertar/ eliminar fila/anillo

- Inserta/ eliminar columna/punto

P Insertar linea/anillo. La fila se
3. inserta en la parte inferior; el
anillo como anillo exterior

P Eliminar linea/ punto al que
4.4 pertenece el  punto
seleccionado

Insertar columna/punto. La

F columna se inserta en el lado
JKL derecho; el punto en sentido

a las agujas del reloj

que pertenece o punto.

s Eliminar punto seleccionado al
‘MNO
8 &

Tuv Guardar

Dirigirse a la pantalla de medicién
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Pantalla de trabajo de la cuadricula rectangular:

Punto seleccionado

Posicién columnas

Modificar la posicién
filas

Modificar la posicién
columnas

Insertar filas
(fila interior)

Retirar fila con punto
seleccionado

Un namero rojo significa que existen
mas Filas/Columnas y se pueden

recuperar por desplazamiento

=

flatness -> mm

*

N
w
-
(%))
(=)
~
=)
o

ot 1

DO~ N =

+4++++ r+++°
b b

10 +++
1o+ +

—764 —

e o
e

|$ 144 Bs P s “
|2 X4+ /56 B B

Retirar columnas con
punto seleccionado

Insertar filas (en el
lado derecho)
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Guardar
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Pantalla de trabajo cuadricula circular.

Utilice o y ° para seleccionar los anillos y o y ° para seleccionar la posicion.

Coordinadas de los
puntos seleccionados
[Anillo; posicién a las

agujas del reloj]

Modificar promedio
del anillo

Reservado, no
utilizar

3 — Afadir anillo
(fuera)

Angulo superior = 0°
Cada vez mas en direccion al reloj

e

Punto seleccionado

{i‘;‘:;‘w
Q\;‘\ M/

[2:15] @=250, ~=337°

0‘1.1‘;!35 }s

@2”‘4@'«8

5- Afiadir punto (posicién)
6 — Retirar punto (posicion)

4 — Retirar anillo

7.1.5.Efectuar mediciones

—

Posicion del punto
seleccionado

A la pantalla de
medicién

(pulsar

Guardar

ENTER
Pulse en la pantalla de cuadricula B&i para dirigirse a la pantalla de medicion. Utilice las flechas para
seleccionar puntos. Puede omitir puntos en los que no hay valores necesarios 0 no se pueden efectuar
mediciones.

A tener en cuenta en esta pantalla

Atajos de esta pantalla

B

Espere a que los datos estan listos antes de
realizar la siguiente medicién (simbolo de
reloj de arena no debe parpadear)

2a
ABC

Eliminar punto seleccionado

Funciones de esta pantalla

Ver resultado

Efectuar medicion en el punto seleccionado
Eliminar punto seleccionado

Reemplazar datos de medicion en el punto
seleccionado

Guardar

Volver a la pantalla de cuadricula

: )G 5 N

w
3
=
=

Efectuar mediciéon
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Simbolo parpadeante:  Simbolo parpadeante:
Valor guardado del Sin conexién con Datos no listos

punto seleccionado los sensores (espere)

Coordenadas del 0;0]=0.108 -
386

punto seleccionado Receptor del valor

[Fila; Columna] X:0.097 mm Y U, del eje Y
fiae “ 193.2° _ »
..... do did — Orientacién sensor
Receptor del valor ;3 a 18
del eie X - ‘ Temperatura sensor
012345678 P> P
_ e A . =
Indicador de posicién . ‘_+.+++++ b F5| Eliminar punto
del haz laser |2 Lo *| o
bt ob b
Punto seleccionado :; =i=!¢iiii Ir al resultado
o M+M++++++
7 B+0 ++++++ Volver a pantalla de
g .+.++++++ cuadricula
Simbolo parpadeante
Haz laser fuerza del
objetivo
Punto medido Punto vacio
Angulo superior = 0°
Cada vez més
direccion reloj
X:0.064 mm Y: 0.204
183 °
..... Hod L
P 17 °C
4
¥2
=]
pFs
[1:2] §=220, ~=45¢
Coordenadas del -
punto seleccionado Diametro del anillo Posicién del punto
[Anillo; Poscion] seleccionado seleccionado
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7.1.6.Ver y almacenar el resultado

Cada punto se muestra en un circulo o triangulo de color (Triangulo: punto de referencia) y se ve con un
~+“0un cero. Un ,+“significa por encima y un ,-, por debajo del plano de referencia.

Para un mejor entendimiento, aparecen los resultados de la medicion en una cuadricula y la posicion
relativa de cada punto se muestra graficamente en el plano de referencia.

El color azul significa ,excelente” (Tolerancia <25 %)

El color verde significa ,bueno® (Tolerancia <50 %)

El color significa ,Atencién” (Tolerancia <100 %)
El color rojo significa ,malo® (Tolerancia 2100 %)

El encabezado de la pantalla muestra las coordenadas y el valor medido del punto seleccionado. El valor
depende del modo seleccionado.

Coordenadas punto  pasyltado medicién I_:’unto_de datos
[Fila; Columnal] disponible (no se

Posicion eje Y del
pHtG omite) J

punto

Posicion eje Y del i
OSIClgErijc? e 1;0]=0.183 ( Punto de referencia
Si se selecciona

0 mm 3 0
Desplazamiento del # 0 — Ref. Ver estadisticas
punto Enabled
,!!0.74
s Cambiar
Valor toleranci | D s ik
alor tolerancia o
(0,74 mm) [i‘ {begg -2
2 @800 [~ Trabajar punto
e
o
» 7
Cambiar plano de | Definir/retroceder
refencia ""O punto de referencia
A9
8 Cambiar modo valor
Guardar
*
Volver a

determinacion datos

Modos plano de referencia

&
Hay tres modos de planos de referencia, se puede cambiar entre ellos con @.
Ningun plano de referencia (,No reference plane®): El resultado es el valor receptor sin cambios; Plano
de referencia del laser (,Laser plane®): Si no se definen puntos de referencia, es el resultado del valor
del receptor sin cambios; cuando se definen tres puntos de referencia, el resultado es la diferencia entre el
plano de referencia de tres puntos calculados y el valor receptor. Best-fit-Ebene ("plano de mejor ajuste"):
El resultado es la diferencia entre el mejor plano de ajuste calculado y el valor del receptor.
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PCE instruments V

Ningin plano de Plano laser Plano mejor nivel
referencia
o G it
667 m {1050 |0 m o @1000 | m § 2100

0 Ref. 0 Y Ref. 0 Ref.

i Enabled i Enabled i . Enabled
==0.74 ==0.74 it [=0.74 1%

0123 il 8:12 3 -H1] 0123 -1
0 QUSS, “_@20 A9TP _@20 ;mz
1 Sk ! =°1 0ASS =l 5208 | =
2 @OGE 3 P32 GOGLA PR SOGB V&

66 57 ;| 1000w S 57

R ¢ R ot ™~ R ¢
oee 0 oee 0 poal
%9 %9 %9
ga gs ga

Definir puntos de referencia
Para definir o eliminar puntos de referencia, utilice las teclas de flecha para seleccionar la posicion deseada

7
y pulse Fers, Puede definir/ eliminar puntos de referencia solo en el modo de plano de laser.

Modos de resultado

0
Hay tres modos de resultado que se pueden cambiar con @
Original: Los valores se muestran como valores positivos y negativos.

All positive: Los valores se muestran en relacion con el nivel mas bajo, por lo que no pueden ser
negativos.

Modo original Modo All positive Modo All negative
[2;3]=0.216 () 2| [2:3]= [2:3]=-0.873
@1000 mn {2100 (H1000 m {2100 #1000 n.on g 2100

0 sse | Ref. 0 asa | | Ref. 0 Ref.

i 3 Enabled i N Enabled i o Enabled
==0.74 12% =0.74 12% [&=0.74 1%%

0123 31 0123 m o123 R
0 3OS b 3800 o sooe =
1 S88s | i 58S | =2 6283 | ==
2 SO0 Sk 0008 Sip c08S e

~1000 » ﬁ b7 ~1000» S b7 ~1000» S b v

\0“’ N \a./ o™N \O‘/
e U Pl i)
% e %
ge ga EB
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Introducir tolerancias

2a
Pulse @ para introducir tolerancias.

Introduzca el valor deseado en el cuadro y confirme con 0 pulse para cambiar al modo auto.

Si el modo auto estéa activado, las tolerancias se definen como un 35 % de un valor peak- peak.

H0 mm ;1;0

{ b 1
o 1
1 I 67 2
2 p»
@y -
= 7
"
Modo Auto v ED
(49
8

*

Ver estadisticas

1
Para ver estadisticas, pulse .
Datos de la estadistica:

Maximum: Muestra el valor maximo

Minimum: Muestra el valor minimo

Peak-Peak: Muestra el valor pico a pico

Average: Muestra el valor promedio

Std.deviation: Muestra la desviacion estdndar del valor promedio.
Tolerance: Muestra la tolerancia actual

La barra de color en la parte inferior muestra los porcentajes de error y el niUmero de puntos en estas
areas de error. La barra de color se define asi:

Azul: Valor £10 % de la tolerancia

Azul claro: Valor entre 10 % y <20 % de la tolerancia

Verde: Valor entre 25 % y <0 % de la tolerancia
Valor entre 50 % y <100 % de la tolerancia

Rojo: Valor 100 % de la tolerancia y méas
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Result-Statistic mm @

Maximum: 1.089
Minimum: -0.819
Peak-Peak: 1.908
Average: 0

Std. deviation: 0.57
Tolerance: 0.668

Total 2 puntos en el
rango rojo positivo

% 10 25 50 100 (sobre referencia)

o S
- 3

100 50 25 10 %

30 < @

Total 3 puntos en el
rango amarillo
negativo
(por debajo referencia)

7.2. Programa de ejes centrales de la cavidad

Breve aclaracion

Este programa se utiliza para medir la rectitud de cavidades o perforaciones.

Por ejemplo, se miden los anillos interiores de los rodamientos de bolas (con diametros variables) o los
estatores de las maquinas. Son posibles mediciones con la funcién multipunto de hasta 36 puntos en cada
angulo de cada orificio. El nimero de puntos y el angulo pueden variar de un orificio a otro. Objetos verticales
también pueden medirse (la entrada de angulo se debe activar manualmente). A continuacion se califican
como niveles los objetos con las cavidades a medir.

Realizar alineacion del orificio central

Para iniciar el programa, seleccione ,eje central del orificio“ en el menu principal del punto “Geometria” y
ENTER|
pulse B&il. Aparece la pantalla principal del programa.

7.2.1.Pantalla principal del programa (Configurar niveles y modificar parametros)

A tener en cuenta en esta pantalla Atajos de esta pantalla
& Todas las dimensiones requeridas deben
mtroducwsg correctamente (pueqen [gEL Iniciar nueva medicion
editarse mas tarde si es necesario, los

datos de medicioén no se ve afectados)

Funciones de esta pantalla 6 Introducir nimero de niveles (orificios)
Establecer o borrar todas las distancias

2a :
ABC iguales
[

- Crear/ modificar/ ver hileras de orificios Ajustar distancia actual

- Ajustar pardmetros Introducir diametro del orificio
- Introducir dimensiones (opcional). Si sélo se utilizan 3 puntos
@ de medida, aumenta la entrada del

diametro del orificio, la exactitud del
resultado de
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medicion
— Modificar parametros (La entrada manual de
P datos o del sensor; angulo de entrada
. . manual o del inclindmetro; ajustes de filtro,
- Iniciar medicion )
. L 2 er resultados (disponible si se tomaron
- Ver resultados de desalineacion bors todas las medidas necesarias)
(disponible si se han realizado Guardar los resultados en un archivo
todas las mediciones necesarias) g . h - s
Tov Consultar el Capitulo 9, "Manejo de diadlogo
- Almacenar de archivo
Cargar los resultados almacenados del
- Cargar archivo, véase el capitulo 9 "Manejo de

archivos cuadro de dialogo"

Seleccione orificio para introducir la
distancia (en el orificio siguiente) y el

=)

diametro.
La distancia Muestra el nimero del
seleccionada se nivel seleccionado
muestra en naranja y el siguiente

m A‘ Cuadro de texto

/ B Y | numero de niveles
—9 y
$— 100 ——120 /¥
°° Distances 1-2
Number of planes |3 | Cas'"igl?;;”c'as
Equal Distances [
M Fnter distance 100 |
|-Bore diam. 0 [1] | Orificio seleccionado /
Distancia nivesles
Diametro orificio
aSta” new @Measure Numero de nivel se
Iniciar nueva medicion. Parameters esult puede introducir para
Todos los datos se el diametro
eliminan ____Save ad oad

Secuencia de configuracion

. e . 1 Iy -
Introduzca el nimero de niveles (orificios) al pulsar @ e introduzca el valor en el cuadro (el valor debe
estar entre 3y 300).

(24
Si los niveles a medir se posicionan a la misma distancia los unos de los otros, pulse.| aec] e introduzca un
corchete en la casilla para marcar.

(%
Ahora pulse U e introduzca la distancia. Si las distancias entre los niveles no es igual, puede

(%
seleccionar con o y ° los niveles iguales e introducir con |J las respectivas distancias.
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Si desea utilizar solo 3 punto‘r"s—ﬂ‘}e medicion para cada nivel (no recomendado), escriba el diametro del

e - - DEF - . -
orificio para cada nivel. Pulse e introduzca el valor apropiado para el nivel actual.

Si quiere modificar un parametro, pulse ‘JA] para dirigirse a la pantalla de parametros. Aqui puede

activar/desactivar la entrada de datos manual al pulsar ‘&] o la entrada de angulos manual al pulsar ‘ DEF ]y

5w
con M puede cambiar entre las unidades de medida en mm y pulgadas. Pulse |MN° para utilizar el sensor

- - . . 9. .
S como objetivo y |&R5} si quiere utilizar un laser externo. Para el promedio pulse Wxvz introduzca un nimero

. ENTER| . 3 )
de muestra y confirme con =, Pulse @&l para guardar y salir del menua de parametro.

7.2.2.Realizar mediciones

ENTER|
Pulse en la pantalla principal del programa y aparece una pantalla de medicion.

A tener en cuenta en esta pantalla

Atajos de esta pantalla

& Efectle una alineacion aproximada del
laser, si se inicia una nueva medicion

%)

Eliminar los puntos de
medicion del nivel actual
(todos los valores
almacenados se pierden)

Funciones de esta pantalla

-

D)

Entrada manual del
valor detector (V)

- Efectuar medicion

- Introducir datos manualmente (si esta
activado)

- Introducir angulo manualmente (si esta
activado)

Entrada de angulo manual

[-2]
v

Cambiar las unidades de medida

Abrir menU de contexto

Navegacion hacia adelante /
hacia atras a través de los
niveles

oo Navegar a través de los puntos de

medicién
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Tiempo de configuracion de conexion

Dependiendo de la interfaz que se utilice para conectar los sensores (Bluetooth o serie), la conexién se
completa de 2 a 40 segundos. Se recomienda esperar unos 50 segundos para la conexion por cable y
unos 10 segundos para una conexién inalambrica. Si después de este periodo no se hace ninguna
conexién, compruebe los sensores y la configuracion del sistema del PCE-TU. 3

Rayo laser fuera de las
condiciones de
objetivo

Datos no listos Sin conexion de los
(espero un tiempo) sensores

Actual niumero de
medicion -, significa

NUmero niveles ninguna medicién

actuales
i L Valor detector, ,-.---,
Vista posicién haz del I'— sy significa ningdn dato
laser Neigungs-
2k dpecased e anzeige
, i~ o 3 - Orientacion receptor
Numero de mediciones = 5 grado. ,- -, significa
almacenadas en el o ' S
nivel actual 5=—[3] /3->4 o ningun dato
V:0.015 /[-0857] \ "
H: 0.904 o ——3 ) Puntos de medicion
Resultado actual U \ >4 | almacenado se
(Eje Y-) LSD: 0 271.8° < muestra aqui
Resultado actual _ @ to ck plane B ey
Sz 24 [ 4 » change measure almacenado
'STAR? | 'MENU' to exit o
Desviacién estandar — Inclinacion del punto
(es cero, se dle medmgn
almacenan mas de 5 /3" significa que se almacena la medicién actual aimacenaco
mediciones) y ->4 significa que esta lista para almacenar de

medicion (4) (accesible con
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Princiales orientaciones del haz de laser

Efectuar, ver y reemplazar mediciones

ENTER|
Para efectuar una medicion, pulse @&il. La medicion guardada se visualiza en la pantalla del punto de
medicion.
Tenga en cuenta lo siguiente:

Si el indicador de inclinacion es de color amarillo, significa que la inclinacion actual no es aceptable (la
rotacibn minima de unos 10 ° puede sobrepasar). Si se habilita la entrada manual del &ngulo, una indicacion
de inclinacion amarilla significa que el angulo no esta actualmente disponible (pero en este caso, falta el
puntero).

Deben hacerse por lo menos 3 mediciones para calcular el resultado. Almacene tantas mediciones como
sea posible (hasta 36) para obtener el resultado mas preciso.

El 4ngulo de rotacién total minimo (suma de las rotaciones individuales entre los puntos de medicion
individuales) no puede ser menor a 170 °. Un cuadrado rojo encima de la indicacién de los puntos de
medicién significa que el angulo total es demasiado bajo.

Bores centeline - measure

Plane:2 Msr: 4 El amarillo indica que el
angulo de rotacion del punto
de medicién anterior es

Aunque se llevaron a demasiado pequefio (<10 °)

cabo tres mediciones,
no hay resultado

disponible debido a
gue el angulo de giro 2
total es inaceptable RESULT [3] /4 @4 = L
(demasiado bajo) oy - m
H:-.--- I wg Un cuadrado rojo significa
¥ . \\ 6 };4 gue el angulo de rotacion
SD: - : = total es demasiado pequefio
o)
@ to change plane Sy
oo to change measure
'START' to take; 'MENU' to exit

Para ver los datos almacenados, utilice o y o Para reemplazar una medicion, seleccione la medicion

ENTER
determinada y pulse B&ill. Aparece un cuadro de confirmacion — seleccione ahora “Si”.
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7.2.3.Ver y almacenar los resultados

Cuando las mediciones se llevan a cabo en todos los niveles, pulse @ para el resultado.

. . 5' . .

Hay dos modelos de la linea de referencia y se pueden cambiar con @ . Modo ref.points: Si uno de los
puntos de referencia no esta definido, el resultado es el valor de detector sin cambios. Si se definen dos
puntos de referencia, el resultado es la diferencia entre la linea de referencia calculada y el valor del

*
detector; Para definir el punto de referencia, pulse D e introduzca e nimero de punto de referencialy
namero de punto de referencia 2. Pulse para almacenar. Para eliminar el punto de referencia, introduzca

- | como valor.
Modo Best fit: En este modo, el resultado es la diferencia de la linea de referencia Best fit y el valor del

detector.
24
El resultado se puede visualizar como una tabla o como un gréafico. Con #5c] se puede cambiar entre estas

vistas.
Para guardar los resultados, pulse ("], Véase capitulo 9 ,Trata con cuadros de didlogo de archivo”.

Amarillo significa

NGmer nivev i
umero de niveves o, coq de tolerancia

calculado
Bores cente g a B centeline - result [3] @
No. |H v Distan. |9 i~
1 0.145 -0.15 0 .05 :
2 0 0 100 J e
3 0 0 T A e 2
-0.15
0.14
0.1
0.05
-0.05
-0.1
TR SRR TR PR e B o
MM Tolerance 0.05 8 1olerance 0,05
MR ef. Points |- - Il - -
Bets fit Graph Bers 11t ‘Table
R dSave Remeasure Save .Remeasure
Guardar Repetir
resultados medicion

ENTER
MENU .. e .
Pulse . para volver a la pantalla principal del programa o pulse &l para iniciar el modo Live.
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7.2.4.Modo Live

Para llevar a cabo una alineacion Live de la linea seleccionada, coloque el detector en el centro del orificio.
El apretador debe fijarse a la parte inferior del orificio (180 °).
Conecte la pantalla de resultados en el modo de lineas de referencia y en la vista de la tabla. Seleccione

ENTER
con y ° el nivel deseado y pulse B&ill, para dirigirse a la pantalla de medicién donde se puede activar
el modo Live.

& En caso de que se active la entrada de angulo manual, introduzca primero el valor determinado.

ENTER
Pulse de nuevo B&ill para iniciar el modo Live.
& jNo mueva ninguna pieza hasta que ,LIVE MODE" se ponga a parpadear!
Mueva el objeto a la direccion de cero, utilizando los valores de medicion en la pantalla. Para detener el

7
modo Live y obtener el resultado después de mover, pulse [Pers|

& No detenga el modo Live si los datos de medicién no estan listos (Laser fuera del objetivo, icono
de reloj de arena o problemas de conexion).

Bores centerline - measure Bores centerline - measure

Plane:2 Msr: - Plane:2 Msr: -
V: 0.081 ¥: 0.086
mm g mm
S W
176.6 ° 'Q 176.7 ©
H H 6
RESULT press 'START' RESULT  LIVE MOVE
V! -0.353 V:-0.354
H:0.248 . H:0.248 Modo Live
Modo Live listo activado, iniciar
pero todavia no alineacion
Press ‘7" to STOP iniciado Press ‘7" to STOP

Resultados live,

. START' to take; '™ENU' to exit
mover hacia cero

START" to take; 'MEMU" to exit ‘

Bores centerline - measure
Plane:2 Msr: - Después de que el modo en directo se detenga,
otro nivel puede seleccionarse. Seleccione un
V: 0.086 nuevo nivel,coloque el detector en el centro del
mm . @ i ., e L
orificio y pulse ers y a continuacion B4 para iniciar
SRy : el modo Live del nuevo nivel seleccionado.
""""" = JoA12 N
o 31 176.6 ° & La alineacién de un nivel puede afectar a otros
L e niveles. Repita la medicion tras utilizar el modo
> 7
RE:SULT " Live (dirijase a la pantalla de resultado y pulse @
V:-0.354 para repetir la medicion).
H:0.247
[*] significa que el
to change plane nivel se alinga en
el modo Live
'START' to take; 'MENU' to exit |

66



POE INSTRUCCIONES DE USO

7.3. Programa de rectitud
Breve aclaracién

El programa de rectitud se utiliza para determinar la rectitud de objetos. Los objetos muy largos se
pueden medir en piezas. También se pueden medir objetos verticales.

Efectuar una medicién de rectitud

. . . . . ya . . ’ ENTER
Para iniciar el programa, seleccione ,Rectitud” en el menu principal del punto ,Geometria“ y pulse &a&il.
Aparece la pantalla principal del programa.

7.3.1.Pantalla principal del programa (Configurar posiciones y modificar parametros)

A tener en cuenta en esta pantalla Atajos de esta pantalla
& Todas las dimensiones requeridas deben
introducirse correctamente (pueden 0 . .
; X . (p . \ SEL Iniciar nueva medicion
editarse mas tarde si es necesario, los

datos de medicidn no se ven afectados)

_ 1_ | Introducir nimero de puntos de
Funciones de esta pantalla ® medicion (Posiciones)

"27.} Eliminar o ajustar todas las
AB distancias iguales

* . . .
- . Introducir distancia actual
- Crear/ modificar/ examinar punto U

Introducir nmero de piezas (Splices)

(3 . .
- Crear/ modificar/ examinar pieza ‘Di} (qpuonal). Para el uso de piezas, se
(Splice) afade una nueva pieza con esta tecla.

Modificar parametros (introduccion de

e ; (5w datos manual o del sensor; introduccion

- Modificar parametros 5v ; 2o ;

P ‘ JKL manual de dngulo o clinémetro; Ajustes

- Introducir dimensiones de filtro,...) - - -

P Ver resultados (disponible si se han

- Iniciar medicién J s | realizado todas las mediciones

necesarias)

- Examinar resultados de desalineacién 53] Almacenar resultados en el archivo,
(disponible después de haber realizado o) veéase capitulo 9, Tratar con cuadro
todas las mediciones) de dialogo Archivo

. Cargar resultados almacenados del

- Almacenar V?x;',’z\ archivo, véase capitulo 9 “Tratar

con cuadro de dialogo Archivo “

- Cargar Seleccionar punto para

introducir distancia
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Vista de la pantalla

Distancia seleccionada
actual

Punto superposicion

Numero punto de
medicion seleccionado y
siguiente

WERERAREI
_1 NUmero punto de

°° Distances 3-4 medicion en pieza actual

(Splice)
Number of points 5 |
Equal Distances vl Casilla distancias iguales
Enter distance 150
Splice no. 2 /2 Valor de distancia actual
Overlap pts num |2 l

Numero de seccién actual

o Start new leasure y/ n_l]mero tot'a! de partes
Iniciar nueva ‘ @ (Splices)  (visible s6lo
; _medlglortL (?e I Parameters cuando hay al menos dos
eliminaraén todos los i
piezas)
datos Save F ad A, - significa primera pieza
(y Unica)

NUmero de puntos superpuestos
(Sélo visible cuando hay al menos
dos piezas)

Aclaracion de Splice (pieza)

Cuando un objeto que se va a medir es mas largo que la longitud de trabajo efectiva del sistema de laser
(10 m entre los sensores), puede dividirse en piezas individuales (Splices) y medirse. Una pieza puede estar
formada de 3 a 300 puntos de medicion individuales y las secciones adyacentes se superponen de 2 a 8
puntos (el final de la pieza anterior con el inicio de la pieza actual). Este solapamiento es necesario con el
fin de llevar a cabo correctamente la medicion de rectitud de todo el objeto.

Cuando la longitud efectiva del laser es mas larga que el objeto a medir, se puede prescindir de la utilizacion
de piezas (Splices).
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Proceso de configuracién

1 ‘I\- .
Para introducir el nimero de puntos, pulse @ e introduzca el valor deseado (3 hasta 300 puntos son

posibles). Confirme ahora con EFE“‘. Examine que todos los puntos se encuentran en la pieza actual(Splice)
Si en la casilla, Splice no.“ aparece un ,-,, significa que es la Unica pieza.

2a
Si la distancia entre los puntos son iguales (en todas las piezas), pulse ‘Ai]y marque ,Equal Distances” .

* —
Ahora pulse U para dirigirse al campo de entrada de distancia, introduzca un valor y confirme @ El
valor introducido se utiliza para todas las distancias en las que se ha marcado ,Equal Distances®.

(%
Si las distancias entre los puntos no es igual, utilice o y ° para seleccionar un punto y pulse U para
introducir la distancia del siguiente punto. Repita este proceso para todos los puntos (excepto para el
ultimo).
Nota: Si se utilizan mas piezas (Splices), tenga en cuenta ,Splice no.” para ver en que pieza se encuentra.
La distancia entre los dos puntos superpuestos no puede editarse.

3
Para introducir una nueva pieza (Splice), pulse |£} y afiada ,1“ para el actual ,Splice no.” (si el valor actual
es,-, , introduzca ,2“). Configure a continuacion la nueva pieza.

Si quiere modificar el parametro, pulse |ﬁ para dirigirse a la pantalla de parametro. Aqui puede introduce
los datos manualmente al pulsar |@ o introducir el angulo manualmente pulsando ‘BDEF para activar o
desactivar. Al pulsar @ puede cambiar entre las unidades de medida mm y pulgadas. Pulse ‘SN}O, para
utilizar el sensor S como objetivo y |F?LRS} si quiere utilizar un laser externo. Para calcular el promedio pulse

9¢
WXYZ

ENTER|
Pulse para guardar y salir del menud de parametros.

, introduzca el numero de mediciones que realizara y confirmelo con @

7.3.2.Como realizar una mediciéon

ENTER|
Pulse en la pantalla principal del programa @&l para dirigirse a la pantalla de medicién.
A tener en cuenta en esta pantalla Atajos de esta pantalla

laser, si inicia un nueva medicion Eliminar medicion del punto actual

4  Efectle una alineacién general del E]
DEL

1 Entrada manual del

Funciones de esta pantalla @ valor del detector (V)
@ Entrada manual del
— valor del detector (H)
ini s |2} Cambiar unidades de medicion
- Efectuar medicién MNO

Abrir menU de contexto

- Introduccion manual de datos (si esta
activada) Navegar adelante o atras a
través de los puntos

Duracién de establecimiento de conexién

Dependiendo de la interfaz que se utilice para conectar los sensores (Bluetooth o serie), la conexion se
completa en 2 y 40 segundos. Se recomienda esperar unos 50 segundos para la conexion por cable y
unos 10 segundos para la conexion inaldmbrica. Si después de este periodo no se hace ninguna conexion,
compruebe los sensores y la configuracion del sistema del PCE-TU 3.
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Datos no listos Ninguna conexién de

Rayo laser fuera de
(esperar un poco) los sensores

las condiciones
objetivas
NUmero conexion
actual. Un ,-,
NUmero de punto significa no medicion
actual

Vista posicion del
laser

Numero de

mediciones \
almacenadas para el ——_ [1]

punto actual ".’_ 0.296
Resultado actual H:0.979

(Eie Y)

Resultado actual @' to change point
(Eje X)

'START' to take; 'MENU' to exit

Alineacién aproximada del haz del laser

Coloque el transmisor laser (sensor estandar S) tan cerca como sea posible del comienzo del objeto (o el
primer punto de solapamiento de la pieza de medida, si se usa una pluralidad de piezas). Coloque el receptor
(sensor predeterminado M) lo mas cerca posible del transmisor. Ahora ajuste la posicion del transmisor de
manera que el haz de laser esté tan en el centro como sea posible del objetivo del receptor. El indicador de
posicion de laser en la pantalla muestra la posicion exacta. Ahora mueva el receptor lo mas lejos del
transmisor como sea posible, pero de modo que se encuentre todavia en el objeto que se desea medir (0
en la pieza actual).

Después ajuste de nuevo la posicion del haz de laser en el receptor utilizando los tornillos de ajuste en el
transmisor. El rayo laser se debe centrar en el blanco del receptor de nuevo. Ahora mueva el receptor para
el primer punto de medicion. Asegurese de que se selecciona el punto de medicién correcto y la pieza
correcta (si se utiliza).

Cuando el rayo laser esta fuera del objetivo en el receptor, repita el ajuste. La alineacién general del haz de
laser debe realizarse para cada objeto de medicién o para cada pieza (si se utiliza).

& jNo toque el transmisor o ajuste el receptor durante las mediciones!
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Efectuar, ver y reemplazar mediciones

ENTER
Para llevar a cabo una medicion, pulse . Los valores almacenados se muestran como resultado.

Numero de punto de superposicion.
Visible si el punto actual es la Numero pieza
Ndmero del punto superposicion de una pieza (si se utiliza)

Receptor Y-
Ejes-Valor

V: -0.024

mes
- Receptor X-
H: 0.951 Ejes-Valor
P T S
) 3:
RESULT [0}
Valor de medicion N --- NUmero de valores de medicién
almacenado (vacio) H: almacenadas (en este caso ,0%).
s Se convierte en ,1“ cuando se
almacena un valor.
@ to change point
'START' to take; '"MENU' to exit

Para navegar a través de los valores de medicién almacenados, utilice o y ° Para reemplazar el valor
ENTER|
de medicion seleccionado, pulse @il y confirme en el siguiente cuadro de didlogo con ,Yes".
7.3.3.Examinar y almacenar resultados
Si se llevan a cabo mediciones para todos los niveles, pulse @ para ver el resultado. Hay dos modelos
5w
de linea de referencia entre los cuales se pueden cambiar conlkL |,

Modo Ref.points: Si un punto de referencia es indefinido, es el resultado de valor receptor sin cambios. Si
se definen dos puntos de referencia, el resultado es la diferencia entre la linea de referencia calculada y
el valor del receptor.

*
Para definir puntos de referencia, pulse G e introduzca el punto de referencia 1 y el punto de referencia
— . . . . . *
2. Ahora pulse @ para confirmar. Para eliminar un punto de referencia, introduzca D como valor.

Modo Best fit: En este modo, el resultado es la diferencia entre la mejor linea de referencia Best fit calculada
y el valor receptor.

2a
El resultado se puede mostrar como una tabla o un gréafico. Con [#e¢) puede cambiar entre las vistas.

8
Para almacenar el resultado, pulse | vv, véase capitulo 9 ,Trato con cuadro de dialogo de archivo®.
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Numero de puntos
calculados
(incluidos los puntos de
solapamiento

Numero de punto y Vista de la tabla
numero de pieza. "
Nl]mero de pieza se Stl‘alghtnESS ' l’esult [6]
muestra sélo cuando Distancia
se utilizn piezas
Puntos de
2.10—3:87C nee solapamiento
220 0.776 -0427 -
o 23 1.61 -0.403 150
Amarillo significa
Violacién de
tolerancia
Valor eje X Valor eje Y
i [olerance 0.05 NUmero punto de
. referencia
MR ef, Points |- -
MBets fit  EGraph
i Save MR emeasure

Guardar resultado en Repe}ij
e medicion

Vista grafico

(Tenga en cuenta que el punto de solapamiento no se muestra en grafico. Por lo tanto, solo se muestra
como nimero de punto de medicion 4 y no 6)

Straightness - result [4]

Rojo significa
Violacién tolerancia

Tolerance 0.05
MR ef. Points l- ”— |

SlBets fit ol T able
RdSave MR emeasure

Pulse W para volver a la pantalla principal.
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7.3.4.Tutorial de uso de las piezas

Si se desea medir un objeto que es mas largo que la longitud eficaz del sistema de medicién laser, necesita
dividirlo inicialmente en piezas individuales (s6lo en el papel) que no superen la longitud util (ver figura
14.4.1). Tenga en cuenta que el nimero minimo de puntos de medicion no debe ser inferior a 3 y al menos
uno mas que el nimero de puntos de solapamiento (nimero minimo de puntos de solapamiento es 2). En
primer lugar, realice una alineacion laser general de la primera pieza. Si las mediciones se completan para
la pieza actual, mueva el transmisor lo mas cerca posible del primer punto de superposicion. Ahora realice
una alineacion laser general para la siguiente piza e inicie la medicién. Coloque el receptor en el primer
punto de superposicién. Compruebe siempre en la pantalla del PCE-TU 3 que el nUmero de punto actual
y el nimero de la pieza son correctos. Se muestra en la imagen 14.4.1 los nimeros de punto, piezas y
puntos superpuestos relacionados.

En este ejemplo, se divide el objeto en dos piezas. La primera pieza tiene 5 puntos de medicién
(posiciones) y la segunda 6 puntos de medicidn, incluidos los puntos que se solapan. Recoja en primer
lugar los valores del receptor de la primera pieza del punto 1 al 5. Mueva el transmisor entonces a su
siguiente posicion (rectdngulo amarillo). Ahora realice una alineacion general para la segunda pieza.
Tenga en cuenta lo siguiente:

Punto 1 en la segunda pieza tiene la misma posicion fisica en el objeto como el punto 4 en la primera
pieza.

Punto 2 en la segunda pieza tiene la misma posicion fisica en el objeto como el punto 5 en la primera
pieza.

La distancia entre los puntos 2 y 3 en la segunda parte corresponde a la distancia entre un punto 5 en la
primera pieza y el punto 3 en la segunda pieza, de manera que esta distancia después de la primera pieza
contribuye a la longitud total del objeto.

Primera pieza del punto Posicion transmisor de
1al5 medicion de la segunda
pieza

Imagen 14.4.1

1 2 3 4 ;i
I T 1 si

A 2/ 3 4 5 5

Solapamiento intencional.
Puntos 4 y 5 de la primera pieza con
puntos 1y 2 de la segunda.

Segunda pieza del punto 1 al 6 con los
puntos 1y 2 como puntos de solapamiento
(nueva medicion de puntos)

7.3.5.Modo Live

Para efecutar una medicion Live en una posicién seleccionada, coloque el receptor en esta posicion.
Inicie ahora en la pantalla de resultados en el modo de linea de referencia y en la vista de tabla.

ENTER|
Seleccione con o y ° el nivel deseado y pulse para dirigirse a la pantalla de medicion donde puede
activarse en el modo live.

Pulse de nuevo B4l para iniciar el modo Live.
& No mueva ninguna pieza hasta que aparezca parpadeando ,LIVE MODE"!

Mueva el objeto a la posicidn cero usando los valores medidos en la pantalla. Para detener el modo Live y
7
obtener el resultado, pulse ‘W_RS]

& No detenga el modo Live si no estan los datos de medicion listos (haz de laser fuera del objetivo,
el simbolo del reloj de arena o problemas de conexion).
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Straightness - measure

>

RESULT press 'START'
V:-0.212
H: 1.076

Modo Live listo pero
todavia no iniciado

Press '7' to STOP |

Straightness - measure
Spl:1
: mm
RESULT
v: _0|214
H: 1.079 [*] significa que el
punto en el modo
Live se ha alineado
@ to change plane

rsrARr' to take; 'MENU' to exit

Straightness - measure E
Pt.No:2 Spl:1
V: 0.087
i mim
. [H:0.824
g, ...... T
) .1:|
. b
RESULT LIVE MOVE
V:-0.213
H: 1.076 Se inicia el modo Live.
Comenzar alineacion
Press /' to STOP

START' to take; 'MENU' to exit Mover los resultados TART' to take; 'MENU' to exit
Live hacia cero

Una vez se interrumpa el modo Live, se puede seleccionar
otro punto. Seleccione un nuevo punto, coloque el receptor en

i fey & continuacs
la posicion deseada Yy pulse Fersl y a continuacion B&l para
iniciar el modo Live del nuevo nivel deseado.

& La alineaciéon de un punto puede resultar en otro punto.

Repita las mediciones tras usar el modo Live (dirijase a la

7
pantalla de resultado y pulse @ para repetir la medicion).
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7.4. Programa de perpendicularidad (,Squareness programm®)

El transmisor de laser giratorio RL-20 puede emitir rayos laser mediante un pentaprisma integrado exacto
en un angulo de 90°. Los dos rayos laser rectangulares se utilizan como referencia. Se deben llevar a cabo
cuatro mediciones- dos mediciones en otra superficie y después se cambia la direccion del haz de laser-
dos mediciones en otra superficie. Coloque ahora el transmisor de laser giratorio en la esquina entre ambas
superficies. Coloque el transmisor (sensor predeterminado M) en la primera posicion. Efectle si es
necesario una alineacion general del laser.

7.4.1.Pantalla principal del programa

A tener en cuenta en esta pantalla Atajos de esta pantalla
_ _ _ _ Iniciar nueva medicion o
a _Las dlmensmnes requeridas deben @ repita la medicién (todos los
introducirse correctamente (se pueden DEL datos identificados se
modificar més tarde si es necesario) pierden)
Funciones de esta pantalla @ Introducir dimensiones

Introducir dimensiones

- Iniciar medicion
Almacenar resultados en el

. . . . archivo, véase capitulo 9
- Examinar resultados (disponible si se han 8 Trato con cuadropde didlodo
completado todas las mediciones SRR g
. archivo
necesarias)
- Guardar

Squareness

MEdit distances

Distancia 3-4

Distancia 1-2

Transcurso

*
Marque dos puntos (cercay lejos) en la primera superficie y reﬁ)ita esto para las dos superficies. Pulse G
e introduzca la distancia entre el punto 1y 2. Confirme con == e introduzca la distancia entre los puntos 3

y 4y confirme de nuevo con e,
Coloque ahora el transmisor de laser giratorio en la esquina entre ambas superficies y coloque el receptor
en el primer punto de medicion (lejos).

ENTER|
Pulse @& para dirigirse a la pantalla de medicién.
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7.4.2.Realizar una medicién
ENTER - e
Pulse B4l para efectuar una medicion.
Utilice o y o para seleccionar el punto de medicion.

MENU .
Pulse . para salir de nuevo de la pantalla.

Squareness - measure

Datos de medicion
no estan listos

esperar i i6

(esperar) Ninguna conexién

con los sensores

Significa que el laser
estéa fuera del
objetivo Amarillo parpadiante:
punto de medicion

seleccionado

Indicador posicion
laser

NUmero punto de
medicion
seleccionado

Valor medido almacenado.
No presente si no se
almacena ningun valor

Después de hacer la medicion del punto 1, mueva el receptor al punto 2 y realice una medicién. A
continuacion, gire el transmisor laser giratorio de 90 ° hacia la segunda superficie. Ahora realice mediciones

de los puntos. 3y 4.

& El transmisor laser RL-20 no se debe mover después de que se inicia la medicion.
Tenga cuidado al cambiar la direccion del haz de laser!

La secuencia de recogida de datos de medicién no es importante.
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7.4.3.Examinar y almacenar los resultados

7
Para examinar los resultados de medicion, pulse @ Para guardar los resultados, pulse . Para volver a la

pantalla principal del programa pulse .

Si quiere introducir las tolerancias, pulse (muoj,

Si se encuentran los resultados calculados fuera de las tolerancias, se inclina la superficie vertical y se

muestra oscura.

Squareness - result

M Edit distances
Remeasure

To back a Save

Tolerance 0.2

0-50 mm/M —00
Tilt:

90.03°
90° 1'43"

0.1

8. Ajustes del sistema

Inclinacién de 90 °

Funciones de esta pantalla

jos de esta pantalla

Ajustar fecha y hora

[

e

[

B

sensores (Bluetooth o de serie)

B

informaciones de estado
Ajustar idioma
Ajustar modo USB

B

=y

Ajustar fecha y hora

Configurar apagado automatico
Ver/organizar programas de licencia

Configurar apagado
automatico

Ajuste de transmisién de datos a los

Ver/organizar programas de licencia

Ajustar transmisor de datos al sensor

Acceder a la version Firmware e

Ajustar idioma de usuario

Ajustar modo USB
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PCE-TU 3 Setup [X]

| e |
o =
leuud
Version Firmware ey (€)]
Y fecha de
creacion @W NUmero de serie del
- sensor
&) (si estan conectados)
Voltaje Buid: 1.0.4436.15297(23.02 8 08:29) | ot D)
uetoo ave Device ID(s),
S:S/N 1004240001 M:S/N 1004240002 las ltimas 6 cifras(si la
Bat: 5.7V [.05:70:da] [.OS70:3] | transmision Bluetooth esta
activada y el aparato
conectado)
8.1. Ajustar fechay hora
1
Ajustar fecha y hora, pulse .
Funciones de esta pantalla Atajos de esta pantalla
o Mover los campos hacia la
izquierda
o Mover los campos hacia la
derecha
6 Aumentar valor actual
s .
“Ajustar hora y fecha Q Disminuir valor actual
" Mover entre los campos a la
B izquierda (ciclico)
e Salir de los ajustes de hora'y
Rt fecha (cerrar ventanas)
Dia Mes Afio Horas = Minutos

N Y Ay

/
= s o 7

i ¢ 201 02,527 v

to select next field:
mgn M op e

Press 'MENU' or 'Enter' to close

Build: 1.0.4436.15297(23.02.12 08:29)
S:S/MN 1004240001 M:S/N 1004240002
Bat: 5.6 V [..05:70:da] [..05:70:f3]
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8.2. Configurar apagado automatico

2a
Para configurar apagado automatico, pulse .

Funciones de esta pantalla Atajos de esta pantalla

& Ajustar la hora de apagado en segundos Salir sin guardar

Nota 1: Para desactivar el
apagado, pongalo a cero o deja el
campo de entrada vacio.

Nota 2: Si los valores se introducen

por debajo de 30 segundos, se
ilumina el campo de entrada en
amarillo para indicar que en poco
tiempo se desconecta

Confirmar valor nuevo

Tiempo apagado
en segundos

Power Setup

Power Off Time(s) ﬂ—‘ | T
v

Build: 1.0.4436.15297(23.02.12 08:29) |
S:S/MN 1004240001 M:S/N 1004240002
Bat: 5.6 ¥ [..05:70:da] [..05:70:f3]
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8.3. Ver / organizar licencias de programa

3

Para ver/ organizar licencias de programa, pulse [2eF],

PCE Instruments

Funciones de esta pantalla

Atajos de esta pantalla

Card®)

& Ver estado de licencia

& Introducir/actualizar licencias al cargar un
archivo de licencia (,.lic* extension de
archivo) de la carpeta ,My documents® o
de la tarjeta SD (Carpeta ,Storage

& Ver nimero de serie del dispositivo

& ver ID individual del dispositivo

WXYZ

Cargar archivos de
licencia (afadir/
actualizar licencia)

Salir

Simbolo programa
moédulo y nombre

License Manager

C7229f97-9209-45f4-801e-5bf73305c 10f

Module | Before | valid |
# W Horizontal.dll 01.01.99 +
= Vertical.dll 01.01.99 =5
& SoftFoot.dll 01.01.99 +
¥ Flatmess. dil 01.01.99 +
& common.dil 01.01.99 +
£ Math711.dll 01.01.99 +
O etib.dll 01.01.99 +

1203140001 |

ID individual

Licencia vélida hasta esta
fecha (Afo en formato de 2
digitos, empezando por
2000. Ej. 99=2099

Icono de validez
.+ es valido
.~ N0 es valido o licencia
no instalada

NUmero de serie

Para obtener un archivo de licencia, envie el nimero de serie del dispositivo al vendedor. Si le envia el
archivo de licencia, cdpielo en la carpeta "Mis documentos” del dispositivo o en la tarjeta SD e introducela.

. 9 . - .
Para cargar archivos, pulse y aparece un didlogo de carga. Utilice las flechas para seleccionar los

archivos de licencia correctos y pulse a continuacion para cargarlos. Si debe seleccionar otro medio,

pulse E para dirigirse al campo de seleccion. Utilice o y ° para seleccionar el medio que se encuentra

en el archivo de licencia y pulse de nuevo

80
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INSTRUCCIONES DE USO

8.4. Ajustar transmisién de datos al sensor

Para ajustar la transmision de datos al

44
sensor pulse L&t ],

Funciones de esta pantalla

Atajos de esta pantalla

& Seleccionar entre
Bluetooth e interfaz
de serie

& Configurar interfaz
Bluetooth (Ndmero
Slave-Device-)

Seleccionar interfaz
Bluetooth

00

Seleccionar interfaz
de serie

Si el Bluetooth esta activado

Utilizar un sensor con
Bluetooth

>N -

Utilizar ambos
sensores con
Bluetooth

Modificar/ permitir clase de
Bluetooth Slave del aparato
COD (No lo modifique)

Interfaz
Bluetooth

Interfaz de
serie

xg

|Build: 1,0.4436,15297(23.02.12 09:29) |
S5, 1004240001 M5 M 1004240002
Bat: 5.7 % [..05:70:da] [.05:70:13]

NUmero del aparato
Bluetooth Slave

|Build: 1.0,4436, 15297(23.02,12 03:29) |

ISCI

- [GES

QOLFOQ | CF2% F2)

v

S:5/M 1004240001 M5 M 1004240002

8.5. Ajustar el idioma del usuario

. - . hd
Para ajustar idioma de usuario, pulse @

Bat: 5.0 % [.053:70:da] [.05:70:f3]

Funciones de esta pantalla

Atajos de esta pantalla

00

Navegar por los
idiomas disponibles

& Modificar idioma
de usuario

—
ENTER]

Guardar y salir

=
m
=
=

Salir sin guardar
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ish (United States)

nglish (United States)
francais (France)
pycckmid (Poccnn)
Deutsch (Deutschland)
B 3 (i)

S T (EERR)

v

8.6. Ajustar modo USB

6 b
Para ajustar el modo USB, pulse (mno],

Si selecciona el modo de almacenamiento masivo, se puede utilizar el aparato en el PC como una memoria
USB normal.

Si selecciona el modo Active Sync, se necesita Microsoft Mobile Device Center o Microsoft Active Sync
4.5 para acceder al dispositivo.

4 No efectlie ninguna operacion de carga o almacenamiento en el dispositivo mientras se accede
al dispositivo por USB en el modo de almacenamiento masivo.

Funciones de esta pantalla Atajos de esta pantalla
o Seleccionar modo memoria
masiva
- Modificar modo USB entre Active Syncy > Seleccionar modo Active Sync
memoria masiva -
Guardar y salir
MENU Salir sin guardar

Los cambios tendran efecto tras reiniciar el dispositivo

Modo memoria

) Modo Active_Sync
masiva

Build: 1.0.4777.17117(29.01.13 09:30)
S:S/N 1004240001 M:S/N 1004240002
|pat: s.9 v '
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9. Trato con los cuadros de diadlogo de archivos

Aclaracién del campo de seleccién ,Disk”

Campo de seleccién Hay dos posibilidades de almacenamiento:

- La carpeta ,My Documents* (interna, siempre disponible)
- La carpeta ,Storage Card“ (Tarjeta SD externa, solo disponible si hay insertada una tarjeta SD)

Ruta archivo actual

Nombre archivo,
cuadro entrada (no
disponible en modo

visualizacion)

Save:My Documents'Pdf E]

ag_H_autosave_4pt_pc.pdf
ag_H_autosave_bot_pc.pdf
sfm_20110118024941 pdf

Disk: |y Documerts v

File i alg H_autosave_4p

|F2.Next F5. AutoMName

83
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archivo

Seleccién modo
almacenamiento
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PCE Instruments

Funciones de esta pantalla

Atajos de esta pantalla

A

o

Seleccion modo

almacenamiento

Ver archivos y carpeta
& Navegar por la jerarquia de capetas &

Crear una carpeta nueva

Eliminar carpeta o archivo seleccionado

Introducir/editar nombre de archivo

Generar nombre de archivo
automatico (Fecha + hora actual)

Si se selecciona la lista de
carpetas y archivos: navegar
por la lista. Si se selecciona la
casilla de seleccioén de la
memoria-: Seleccién de la
memoria interna (,My
documents®) y tarjeta SD
(,Storage Card")

Si se selecciona la lista de
carpetas y archivos y se

e encuentra en una subcarpeta,

mueva un nivel hacia arriba en

la jerarquia de carpetas

. Si se selecciona la lista de
%] carpetas y archivos: eliminar la
carpeta / archivo (precaucién)

. Si se selecciona la lista de
\ZLRS] carpetas y archivos: Crear una
nueva carpeta

Cambiar entre la lista de
carpetas y archivos, el campo
de seleccion del medio de
almacenamiento y el campo de
entrada de nombre de archivo

Si se selecciona la casilla de

verificacion del medio de
almacenamiento: Abrir /

ocultar el men( desplegable

Nombre de archivo generado
automaticamente (fecha + hora
E actual). El nombre aparece
automaticamente en la casilla
correspondiente.

Cuando se selecciona una
carpeta: Abrir la carpeta / un
B nivel_ en la jerarc_]uia de carpetas
movimiento hacia abajo
Cuando se selecciona un
archivo: Guardar el archivo
(sobrescribe el archivo
seleccionado) o cargar archivo
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10.Programa ,,My Documents*

INSTRUCCIONES DE USO

Funciones en esta pantalla

Atajos de esta pantalla

Encontrar/ organizar carpeta y archivos

Guardar informes como archivo PDF

Encontrar/organizar carpetas y
@| archivos, crear nueva carpeta,
eliminar carpetas y archivos

2
\Ai} Guardar como PDF

10.1.

1 "
Para encontrar/ organizar carpetas y archivos, pulse @

Encontrar / organizar carpetas y archivos

Funciones de esta pantalla

Atajos de esta pantalla

Encontrar archivos y carpetas

Cambiar entre memoria interna y tarjeta
SD.

Eliminar carpeta
Eliminar archivos

Crear nueva carpeta

Si se selecciona la lista de
carpetas y archivos: navegar
por la lista.

Si se selecciona el campo de
seleccion del medio de
almacenamiento. Seleccion
entre la tarjeta SD (,Storage
Card®) y memoria interna (,My
documents®)

Dentro de la jerarquia de

e carpetas mover hace arriba
un nivel

. Si se selecciona la lista de

\gi] carpetas y archivos: Eliminar

archivo o carpeta

Si se selecciona la lista de
lors carpetas y archivos: Crear
una nueva carpeta

Cambiar entre la lista de
carpetas y archivos y el

E3 cuadro de seleccion de
medio de almacenamiento

Si se selecciona el campo de
m seleccion de medio de

almacenamiento-: Abrir / Cerrar
el menu desplegable

Si se selecciona la lista de
E] carpetas y archivos:

ENTER Cuando se selecciona una
carpeta, mueva dentro de la
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PCE Instruments

jerarquia de carpetas un paso
hacia abajo (abrir carpetas)

10.2.

24
Para guardar el informe como un archivo PDF pulse 2&c,

&

View:My Doruments

—1_701
pdf
alg_H_autosave <l
g_H_autosave_4pt pc.xml
5 ag_H_autosave_bot_pc.xrmil
alg_H_autosave_top_pc.xmil
cla_H_autosave.xml
sfm_20110118024941 xm
sft_autosave.xml

Digk: [y Docurents v

IF2 Next 7 MKDir 0.Del

Guardar el informe como archivo PDF

Carpeta y lista de archivo

Campo seleccién medio
memoria

Nota lista

Funciones de esta pantalla

Atajos de esta pantalla

Seleccionar informe que debe guardarse
como PDF

Seleccionar medio de
almacenamiento/Carpeta/archivo donde se
debe guardar el archivo PDF

Si se selecciona la lista de carpetas y
archivos: navegar por la lista.

Si se selecciona el campo de seleccion del
medio de almacenamiento.

Seleccion entre tarjeta SD (,Storage Card®) y
memoria interna (,My documents®)

Desplazarse dentro de la jerarquia de
carpetas en un nivel superior

Si se selecciona la lista de carpetas y
archivos: Eliminar archivo o carpeta

]
o™
A
w__J

Si se selecciona la lista de carpetas y
archivos: Crear una nueva carpeta

m m
L2 X ]

Cambiar entre la lista de carpetas y archivos,
el campo de seleccion de medio de
almacenamiento y el nombre de archivo del
campo de entrada

Si se selecciona la casilla de verificacion
del medio de -: Abrir/

Cerrar menu desplegable

Nombre de archivo generado
automaticamente (fecha + hora actual). No se
recomienda usar el nombre original.

™
=z
=
m
o

Si se selecciona la lista de carpetas y
archivos:

Si se selecciona una carpeta, dentro de
la jerarquia de carpetas se mueve un
paso hacia abajo (Abrir carpetas)

De lo contrario, seleccione informe en
View-Dialog y guarde el informe en el
Save-Dialog
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View My Documents Save:My Documents\Pdf E Si no es necesario/no
o &g H_autosave_dpt_pe.pdf quiere cambiar el medio de
o alg_H_autosave_bot_pe.pdf almacenamiento, hay un
o stm_20110118024941 pdf método simple con 2 clics

para guardar los informes
en formato PDF:

o alg_H_autsave_top_pe xml

5 cla_H_autosawe xml .
5 sfm_20110118024941 xml Save-Dialog. Pulse ahora

5 sft_autosave. xml

Pulse primero iR aparece

de nuevo ==, para guardar
el informe como PDF. Una
- , subcarpeta PDF se crea
Disk: [y Docurments hs Disk: [y Docurments ¥| automaticamente en la

Eile al-;:;_H_.f 0 carpeta actual y el informe

Cuadro nombre

con el mismo nombre de

FzMext 7.kDir 0.0e  del archivo F2 Mext FS. Autohame archivo y la extensién .pdf
se almacenan en la misma.
11.Apendice
Tolerancias estandar en la alineacidn de ejes
U/min Bueno Aceptable
Desplazamiento Desplazamiento Desplazamiento Desplazamiento
paralelo angular paralelo angular
Hasta 1000 0,08 0,07 0,12 0,10
Hasta 2000 0,06 0,05 0,10 0,08
Hasta 3000 0,04 0,04 0,07 0,07
Hasta 4000 0,03 0,03 0,05 0,05
Mas de 4000 0,02 0,02 0,04 0,04

Arriba se muestran las tolerancias estandares para la desalineacion de maquinas industriales con
acoplamiento flexible. Utilice solo estas tolerancias si no hay puntos de referencia internos o
proporcionados por el fabricante y no supere las tolerancias.
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12.Reciclaje

Por sus contenidos téxicos, las baterias no deben tirarse a la basura doméstica. Se tienen que llevar a
sitios aptos para su reciclaje.

Para poder cumplir con la RIl AEE (devolucion y eliminacion de residuos de aparatos eléctricos y
electrénicos) retiramos todos nuestros aparatos. Estos seran reciclados por nosotros o seran eliminados
segun ley por una empresa de reciclaje.

Puede enviarlo a

PCE Ibérica S.L.

C/ Mayor 53, bajo

02500 Tobarra (Albacete)
Espaia

Puede entregarnos el aparato para que nosotros nos deshagamos del mismo correctamente. Podremos
reutilizarlo o entregarlo a una empresa de reciclaje cumpliendo asi con la normativa vigente.

RII AEE — N° 001932
Numero REI-RPA: 855 —RD.106/2008

13.Contacto

Si necesita mas informacioén acerca de nuestro catadlogo de productos o sobre nuestros productos de
medicién, no dude en contactar con PCE Instruments.
Para cualquier pregunta sobre nuestros productos, pongase en contacto con PCE Ibérica S.L.

Postal:

PCE Ibérica S.L.

C/ Mayor 53, bajo

02500 Tobarra (Albacete)
Espafia

Por teléfono:

Espafa: 902 044 604
Internacional: +34 967 543 695

ATENCION: “Este equipo no dispone de proteccion ATEX, por lo que no debe ser usado en
atmosferas potencialmente explosivas (polvo, gases inflamables).”

Las especificaciones pueden estar sujetas a modificaciones sin previo aviso.

En las siguientes direcciones encontrard una listado de

Técnica de medicién http://www.pce-iberica.es/instrumentos-de-medida/instrumentos-medida.htm
Medidores http://www.pce-iberica.es/instrumentos-de-medida/medidores.htm

Sistemas de regulacién y control  http://www.pce-iberica.es/instrumentos-de-medida/sistemas-regulacion.htm
Balanzas http://www.pce-iberica.es/instrumentos-de-medida/balanzas-vision-general.htm
Instrumentos de laboratorio http://www.pce-iberica.es/instrumentos-de-medida/equipos-laboratorio.htm

Www.pce-
iberica.es
|
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