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CARTO Capture

Przed przystapieniem do uzytkowania systemu laserowego prosimy o zapoznanie si¢ z broszurg
z zagadnieniami bezpieczenstwa.

MIMO ZE DOLOZONO WSZELKICH STARAN, ABY ZWERYFIKOWAC DOKtADNOSC
NINIEJSZEGO DOKUMENTU W CHWILI JEGO PUBLIKACJI, W MAKSYMALNYM ZAKRESIE
DOZWOLONYM PRZEZ PRZEPISY PRAWA WYLACZA SIE WSZELKIE WYNIKAJACE Z NIEGO
GWARANCJE, WARUNKI, OBIETNICE | ODPOWIEDZIALNOSC PRAWNA.

FIRMA RENISHAW ZASTRZEGA PRAWO DO WPROWADZANIA ZMIAN W NINIEJSZYM
DOKUMENCIE ORAZ W OPISANYCH W NIM URZADZENIACH, OPROGRAMOWANIU | DANYCH
TECHNICZNYCH BEZ OBOWIAZKU POWIADOMIENIA O TAKICH ZMIANACH.
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Na ekranie gtéwnym mozna skonfigurowac¢
nowy test, a takze wybrac istniejgcy test

z bazy danych. Aby powréci¢ w dowolnej
chwili do ekranu gtéwnego, nalezy klikngé
ikone domku w lewej, gérnej czesci
ekranu.

W wypadku systemu XL-80 kliknij ikone ,Liniowy”, ,,Katowy”, ,Prostoliniowos¢”
(krétkiego lub dalekiego zasiegu) lub ,,Dynamiczny”, aby rozpocza¢ konfiguracje
nowego testu w wybranym trybie pomiaru. Aby wybraé pomiar prostoliniowosci
krétkiego lub dalekiego zasiegu, otworz menu, klikajac strzatke z prawej strony
ikony prostoliniowosci. Po kliknieciu ikony prostoliniowosci bez wybrania rozwijanego
menu zostanie otwarty tryb pomiaru prostoliniowosci krétkiego zasiegu.

Tryb dynamiczny — umozliwia dynamiczne zbieranie danych przy uzyciu
systemu XL-80 z petng predkoscig prébkowania 50 kHz w trybie liniowym i
katowym. Przy tej czestotliwosci czas jest ograniczony do 2 minut.

Dostepne sg 2 tryby zbierania danych:

* Dane w czasie rzeczywistym

¢ Dane wyzwalane

Zapisane dane sg w formacie pliku, ale mozna je analizowaé bezposrednio z poziomu
aplikacji Capture natychmiast po ukonczeniu przeglgdania w aplikacji Explore.

Dane nie sg aktualnie zapisywane w bazie danych.

W wypadku systemu XM-60 dostepne sg trzy tryby:

Tryb punktow docelowych — ilo$¢ i potozenie punktéw docelowych do zbierania
danych definiuje sie przed rozpoczeciem testu. Po zakonczeniu testu wyniki
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mozna zapisac i otworzy¢ w aplikacji Explore w celu analizy i raportowania
zgodnie z miedzynarodowymi normami.

Dynamiczne dopasowanie danych — liczbe i potozenie punktéw docelowych
oraz liczba dynamicznych przebiegéw prostoliniowosci do zbierania danych
definiuje sie przed rozpoczeciem testu. Po zakonczeniu testu wyniki mozna
zapisac i otworzy¢ w aplikacji Explore w celu analizy i wygenerowania raportu
zgodnie z miedzynarodowymi normami.

Tryb zbierania danych w locie — ilosci i potozenia punktéw docelowych do
zbierania danych nie trzeba definiowac przed rozpoczeciem testu. Ta opcja nadaje
sie do przeprowadzania nieformalnych kontroli. Btedy prostoliniowosci poziomej,
prostoliniowosci pionowej, odchylenia w pionie, odchylenia w poziomie i obrotu sg
wykreslane wzgledem potozenia liniowego.

W celu wykonania pomiaru osi obrotowej przy uzyciu kalibratora XR20-W nacisnij
przycisk Obrotowy.

Tryb obrotowy: Tego trybu mozna uzywaé z urzgdzeniami laserowymi XL-80 lub
XM-60. Przebieg pracy jest bardzo podobny do opisanego powyzej trybu punktow
docelowych.

Tryb podwdjny — funkcja podwdjnego trybu umozliwia jednoczesne zbieranie
danych z dwdch laseréw XL-80. Jest to szczegdlnie przydatne podczas pomiaru
duzych obrabiarek bramowych, poniewaz mozna skréci¢ czas kalibracji o

potowe. Oprogramowanie zbiera dane z dwdch osi, przy tym samym ustawieniu
punktéw docelowych i laserach pracujgcych w tych samych trybach pomiarowych.
Automatyczng kompensacije wptywu otoczenia mozna wprowadzi€ przy uzyciu
jednej stacji kompensacyjnej XC-80 obstugujgcej obie osie lub dwdch staciji
kompensacyjnych XC-80 na poszczegdinych osiach.

Kliknij ikone ,,Otwdrz test”, aby wyswietli¢ szczegdtowe informacje na temat
testdw zapisanych w bazie danych. Aby wyswietli¢ mniej lub wiecej szczeg6téw
na temat zapisanego testu, zaznacz lub usuri zaznaczenie pdl wyboru w okienku
LKolumny” w lewej czesci ekranu. Kolumny mozna réwniez przesuwac, naciskajgc
i przytrzymujgc lewym przyciskiem myszy nagtéwek kolumny i przeciggajgc go na
boki. Wybranie metody testu i klikniecie ikony ,Otworz” rozpocznie konfiguracje
nowego testu, w ktérym wszystkie pola z tabeli ,Otworz test” sg otwarte
automatycznie.
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Na ponizszym zrzucie ekranu przedstawiono gtdwne menu oprogramowania Capture.

Ekran gtéwny

Pasek stanu interferometru
Wiecej informaciji

Monitor urzgdzenia
Zaktadka Zorientuj
Zaktadka Zdefiniuj
Zaktadka Zbierz

Edit targets

ALIGN m CAPTURE
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W oknie ,Ustawienia” mozna okresli¢ jednostki wielkosci wejsciowych,
wyswietlanych wartosci i ogolnych preferencii. Wybdr opciji ,Metryczne” lub
,Calowe” spowoduje automatyczne ustawienie wszystkich jednostek wybranego
systemu.

Jednostki liniowe — to pole definiuje jednostki uzywane do okreslenia dystansu
pomiedzy sasiadujgcymi potozeniami docelowymi.

Jednostki liniowe — jednostki uzywane do wy$wietlania wartoéci btedow
liniowych i prostoliniowosci.

Precyzja jednostek liniowych — liczba miejsc dziesietnych wyswietlanych
w wypadku wartosci bteddw liniowych i prostoliniowosci.

Jednostki katowe — jednostki uzywane do wyswietlania wartoéci btedoéw
kgtowych.

Precyzja jednostek katowych — liczba miejsc dziesietnych wySwietlanych
w wypadku wartosci btedéw w trybie katowym.

Standardowe nazwy btedéw — wskazanie, czy kierunki réznych btedéw sg
nazywane w formacie VDI 2617 lub 1SO 230-1.

Wybdr jednostek uzywanych do wyswietlania temperatury i cisnienia.

Wybdr jednostek uzywanych do wyswietlania posuwu kgtowego.
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Oprogramowanie CARTO wyswietli domysinie ostrzezenie, gdy zbliza sie data
ponownej kalibracji podtagczonego systemu XL-80, XM-60 lub XC-80. Mozna
edytowac czas wyswietlania tych ostrzezen lub catkiem je wytaczyc.

Zezwalaj na edycje punktéw docelowych na zywo — tego trybu zbierania
danych powinno uzywag sie w wypadku kazdej osi, ktérg przemieszcza sie
manualnie w dane miejsce lub i, ktérej potozenie jest kontrolowane przez
sterownik maszyny i ciezko jest zatrzymaé os precyzyjnie w punkcie docelowym.

W tym trybie zbierania danych oprogramowanie podpowiada kolejny punkt
docelowy, za$ po zblizeniu sie do tego punktu umozliwia wprowadzenie
rzeczywistego potozenia osi wskazywanego w polu odczytu numerycznego.
Oprogramowanie odczytuje potozenie rzeczywiste osi oraz oblicza btad.

Ten tryb zbierania danych jest aktywny po zaznaczeniu opcji ,Zezwalaj na edycje
punktéw docelowych na zywo”. Aby wprowadzi¢ potozenie rzeczywiste, wybierz
je, klikajgc lewym przyciskiem myszy w zakfadce ,,Capture” i wpisujgc wartosc.

Dzwigek wyzwalania — zaznacz pole wyboru, aby odtwarza¢ dzwiek przy kazdym
pomiarze danych. Dzwiek i jego gtosnos¢ mozna zmienia¢ w ustawieniach
komputera.

Motyw — wybierz jasny lub ciemny motyw programu Capture.
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Pasek w gérnej czesci ekranu informuje o stanie wigzki lasera.

Kliknij ikone ,Przetgcz znak”, aby przetgcza¢ pomiedzy dodatnim a ujemnym
wskazaniem znaku. Gdy uzywa sie trybéw pomiaru XM-60 i niektdrych trybdw
pomiaru XL-80, ikona ,Przetgcz znak” jest nieaktywna. W takich wypadkach
uzywa sie automatycznego wykrywania znaku.

Funkcja ,Baza wymiarowa” umozliwia ustawienie biezgcego potozenia osi

jako potozenia odniesienia. Wszystkie pomiary beda wykonywane wzgledem
tego potozenia odniesienia. Aby zminimalizowac btad martwej Sciezki, baze
wymiarowg systemu nalezy wyznaczaé, gdy odbijajgcy uktad optyczny znajduje
sie w poblizu glowicy laserowej. Wiecej szczegstowych informaciji mozna znalezé
w podreczniku uzytkownik systemu XL-80 lub XM-60.

Wskaznik mocy sygnatu pokazuje stopien zestrojenia laserowego systemu
z odbijajgcym uktadem optycznym dla testowanej osi.

Kolor na pasku wskazuje moc sygnatu:
Zielony — dobra moc sygnatu.

Z6tty — niski poziom sygnatu.
Czerwony — wigzka przerwana.

Aby system dziatat, nalezy utrzymywac¢ moc sygnatu powyzej wskazania ,wigzka
przerwana”. Gdy moc sygnatu jest wskazywana w kolorze z6ttym, doktadnos¢
pomiaru systemu moze ulec pogorszeniu (wzgledem podawanej). Nalezy
zapewni¢ maksymalng moc sygnatu podczas zbierania danych. Dobra zasada
postepowania polega na zapewnieniu dobrej (zielonej) mocy sygnatu w catym
zakresie testu.
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Licznik (odczyt cyfrowy) wskazuje odczyt lasera w czasie rzeczywistym. Po
rozpoczeciu testu pole licznika jest zerowane w potozeniu pierwszego punktu
docelowego. W trakcie testu licznik wskazuje odlegtosé miedzy pierwszym
punktem docelowym a biezgcym potozeniem. Aby zwiekszy¢ lub zmniejszy¢
liczbe wyswietlanych miejsc dziesietnych, nacisnij przycisk strzatki w gére lub
w dét z prawej strony pola licznika.

Okno tego widoku przedstawia powiekszony widok mocy sygnatu i pola licznika.
W trybie XL-80 nacisnij klawisz F7, aby wys$wietli¢ moc sygnatu.

Klikniecie ikony ,Wiecej” E otwiera liste 4 opcji:

» Ustawienia (dostep do nich mozna réwniez uzyskac ze strony gtéwnej).
e Tres¢ pomocy

* tgcze do witryny internetowej CARTO

e Informacje na temat wersji programu CARTO
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Okno ,Monitor urzgdzenia” wskazuje stan podtagczonych urzadzen:

Symbol

Zbliza si¢ data zalecanej ponownej kalibraciji

Zaleca sie wykonanie ponownej kalibracji

Przesun wskaznik myszy na symbol zegara, aby uzyska¢ wiecej informacji na
temat powiadomienia. W ustawieniach mozna dostosowaé okres powiadomienia
lub wytaczy¢ go catkowicie.

Biezacy stan systemu laserowego jest wyswietlany pod nazwg urzadzenia.

Przycisk wyszukaj umozliwia uzytkownikowi wyszukiwanie kalibratora XR20-W

i potgczenie sie z nim. Zostanie wyswietlone okno dialogowe ,Wyszukiwanie
kalibratora XR20-W” natomiast wyszukiwanie urzadzenia rozpocznie sie
automatycznie. Jesli urzgdzenie nie zostanie znalezione za pierwszym razem,
kliknij ponownie przycisk wyszukiwania. Wybierz numer seryjny urzgdzenia, ktérego
chcesz uzywaé, a nastepnie kliknij przycisk OK.Po potgczeniu z komputerem diody
LED na kalibratorze XR20-W zasdwieca si¢ w kolorze niebieskim.

W przypadku jakichkolwiek problemdw z potaczeniem nalezy zapozna¢ sie z
rozdziatem dotyczgcym diagnostyki i rozwigzywania probleméw w podreczniku
uzytkownika XR20-W.

RENISHAWE
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Ponizsza lista przedstawia znaczenie kazdego komunikatu o stanie:

Rozgrzewanie systemu — trwa rozgrzewanie lasera; laser nie jest gotowy do
pracy.
OK — laser jest podtgczony i gotowy do pracy.

Staby sygnat wiazki — sita sygnatu laserowego odbieranego przez system XL-80
jest staba; doktadnosé pomiaru systemu moze by¢ duzo gorsza od podane;.

Utarta wiazki — sita sygnatu laserowego odbieranego przez system XL-80 jest
niewystarczajgca do pracy systemu. Jesli w czasie tego komunikatu trwat test,
trzeba go wznowi€.

Niestabilny — sygnat laserowy odbierany przez system XL-80 jest nieregularny.
Moze to byé spowodowane niepozgdanymi odbiciami wigzki powracajacej do
systemu XL-80. Gdy wystepuje ten btagd, doktadno$¢ pomiaru systemu moze by¢
nizsza od podane;j.

Utrata danych — komputer, na ktérym uruchomiono program Capture, jest
zajety, dlatego tez doszto do utraty danych z systemu XL-80. Powodem moze
by¢ duze zuzycie zasobdw obliczeniowych przez inny program uruchomiony na
komputerze.

Nadmierna predkos$é — obrabiarka przemieszcza sie zbyt szybko i doktadnos¢
pomiaru systemu moze by¢ nizsza od podanej. Jesli w czasie tego komunikatu
trwat test, trzeba go wznowic.

Nasycenie — sita sygnatu laserowego odbieranego przez system XL-80 jest zbyt
wysoka dlatego doktadnos¢ pomiaru systemu moze by¢ nizsza od podanej. Moze
to by¢ spowodowane zbyt bliskim ustawieniem uktadu optycznego, gdy system
XL-80 pracuje w trybie wysokiego wzmocnienia.

Przetadowanie — Zbyt duzo danych do zapisania przez XL-80. Moze to byé
spowodowane innymi procesami uruchomionymi na komputerze.

Btad komunikacji — wystgpita przerwa w komunikacji miedzy systemem XL-80, a
komputerem. Moze to by¢ spowodowane usterkg przewodu USB.
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Kalibrowanie — trwa procedura kalibracji obrotu.

Btedna suma kontrolna — uszkodzona konfiguracja potgczenia. Jesli komunikat
nie zniknie po ponownym uruchomieniu systemu, prosimy o kontakt z lokalnym
biurem firmy Renishaw.

Przerwanie wiagzki — doszto do rozstrojenia miedzy nadajnikiem a odbiornikiem
lub miedzy nimi znajduje sie jakas$ przeszkoda. Jesli w czasie tego komunikatu
trwat test, zakonczy sie niepowodzeniem i trzeba go powtdrzy€. Ten btad zostanie
skasowany automatycznie, gdy nie jest wykonywany test.

Przetadowanie bufora — Zbyt duzo danych do zapisania przez system XM. Moze
to by¢ spowodowane innymi procesami uruchomionymi na komputerze. Zamknij
wszystkie programy i uruchom ponownie program CARTO.

Zablokowanie diody — wystgpit problem z sygnatem laserowym. Jesli komunikat
nie zniknie po ponownym uruchomieniu systemu, prosimy o kontakt z lokalnym
biurem firmy Renishaw.

Btad lasera — wystapit problem z sygnatem laserowym. Jesli komunikat nie
zniknie po ponownym uruchomieniu systemu, prosimy o kontakt z lokalnym
biurem firmy Renishaw.

Nadmierna predkos$¢ — obrabiarka przemieszcza sie zbyt szybko i doktadnos¢
pomiaru systemu moze by¢ nizsza od podanej. Jesli w czasie tego komunikatu
trwat test, zakonczy sie niepowodzeniem i trzeba go powtdrzyé. Ten btad zostanie
skasowany automatycznie, gdy nie jest wykonywany test.

Rozgrzewanie systemu — trwa rozgrzewanie lasera; laser nie jest gotowy do
uzycia.

Niestabilny — wykrywany sygnat laserowy jest nieregularny. Moze to byc¢
spowodowane niepozgdanymi odbiciami wigzki powracajgcej do nadajnika. Gdy
wystepuje ten btagd, doktadnos¢ pomiaru systemu moze by¢ nizsza od podane;j.
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Wysoka temp. otoczenia — odbiornik wykryt nadmierne natezenie cepta w
otoczeniu systemu. Moze to mie¢ ujemny wptyw na doktadnos¢ pomiaru obrotu.

Btedna suma kontrolna — uszkodzona konfiguracja odbiornika. Jesli komunikat
nie zniknie po ponownym uruchomieniu systemu, prosimy o kontakt z lokalnym
biurem firmy Renishaw.

Niski poziom natadowania baterii — bateria w odbiorniku jest roztadowana
i trzeba jg wymienic.

Staby sygnat — sygnat laserowy wykrywany przez czujnik obrotu jest zbyt staby
do wykonania pomiaru. Moze to by¢ spowodowane z natezeniem oswietlenia

w miejscu pomiaru. Nalezy zmniejszy¢ natezenie zrodet Swiatta w poblizu systemu
XM-60. Ponowne uruchomienie oprogramowania lub systemu XM-60 moze
spowodowaé skasowanie tego btedu.

Niski poziom wiazki — sita wykrywanego sygnatu laserowego jest niska dlatego
doktadnos$¢ pomiaru systemu moze by¢ nizsza od podanej. Regulacja osiowania
systemu moze skorygowac btad.

Przetadowanie bufora — Zbyt duzo informacji do zapisania przez odbiornik XM.
Moze to by¢ spowodowane innymi procesami uruchomionymi na komputerze.
Zamknij wszystkie programy i uruchom ponownie program CARTO.

Utrata wiazki — doszto do przecigcia wigzki do pomiaru obrotu.

Niedostepny — utracono komunikacje z odbiornikiem. Prawdopodobng przyczyng
jest wytgczenie odbiornika lub roztadowanie baterii.

Obrét poza zakresem — roznica odczytu obrotu miedzy nadajnikiem
i odbiornikiem jest zbyt duza. Wykonaj ponowne zestrojenie systemu.

Prostoliniowos$¢ poza zakresem — r6znica odczytu prostoliniowosci (pionowej i/
lub poziomej) jest zbyt duza. Wykonaj ponowne zestrojenie systemu.
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Wytaczone zasilanie — urzadzenie weszto w tryb oszczedzania energii; mozna
zakonczy¢ ten tryb, klikajac przycisk DRO (odczytu cyfrowego).

Btad serwomechanizmu czujnika — wystapit btad w uktadzie sprzezenia
zwrotnego serwomechanizmu, ktéry spowodowat, ze urzgdzenie utracito swoje
potozenie odniesienia. Jest to prawdopodobnie spowodowane nadmiernymi
drganiami lub zaktéceniami podczas testu. Wykonaj ponowne orientowanie
wzgledem potozenia bazowego i wznow test.

Przepetnienie bufora — zbyt duzo danych do zapisania przez XR20-W. Moze
to byé spowodowane innymi procesami uruchomionymi na komputerze. Zamknij
wszystkie programy i uruchom ponownie program CARTO.

Usterka czujnika — wystgpit problem z uktadem czujnika systemu XR20-W;
skontaktuj sie z miejscowym biurem firmy Renishaw.

Bez orientowania — nawigzano komunikacje, ale nie wykonano orientowania
XR20-W wzgledem potozenia bazowego.

Niski poziom natadowania baterii — bateria w urzgdzeniu jest roztadowana i
trzeba jg natadowad.

OK — wykonano orientowanie wzgledem potozenia bazowego i urzadzenie jest
gotowe do wykonania pomiaru

Odtaczono XR20 — utracono komunikacje z urzgdzeniem XR20-W.
Prawdopodobng przyczyng jest wytgczenie urzgdzenia lub roztadowanie baterii.

RENISHAWE

apply innovation™

Gdy urzgdzenie XC-80 jest podtgczone do komputera, ikona XC-80 zmienia kolor
na niebieski i jest wyswietlany numer seryjny.

Symbol o

Symbol powietrza przedstawia informacje na temat
temperatury powietrza, jego cisnienia i wilgotnosci
wzglednej (wilgotnosé wzgledna jako procent maksymalnej
wilgotnosci w biezacej temperaturze).

Jb

Symbol atomu przedstawia informacje na temat
_ temperatury materiatu — odczyty pochodzg z czujnikéw
(; = temperatury materiatu 1, 2 i 3 (jesli sg podtgczone).

‘.._) Oprécz trzech wskazan czujnikéw temperatury materiatu
dostepny jest tez dodatkowy odczyt bedgcy wartoscig
Srednig odczytéw z wszystkich podtgczonych czujnikéw.
Gdy wybierze sie opcje ,statej temperatury materiatu”,
odczyt Sredniej temperatury materiatu zostanie zastgpiony
odczytem uzywanej, statej temperatury materiatu.

Pasek stanu czujnika — z lewej strony odczytu kazdego czujnika jest wyswietlany
pasek, ktorego kolor reprezentuje nastepujacy stan:

o —

Czujnik jest podtgczony i wysyta dane.
[ Czujnik nie jest podtgczony.

] Czuijnik jest podtgczony, ale ma usterke.
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— | Uwaga: W wypadku systemu XM-60 dziatanie zaktadki ,Zorientuj” jest
~ 5 identyczne we wszystkich trybach.

Karta w dolnej czesci ekranu zapewnia dostep do catego procesu pomiarowego
(zaczynajac od lewej strony). W wypadku urzgdzenia XM-60 lub XR20-W sg
dostepne karty ,Zorientuj”, ,Zdefiniuj” i ,Zbierz”. W wypadku urzgdzenia XL-80 sg
dostepne zaktadki ,Zdefiniuj” i ,, Zbierz”.

W wypadku urzgdzenia XM-60 pierwsza jest zaktadka ,Zorientuj”. Zawiera ona
punkt docelowy do orientowania wigzek laserowych na odbiorniku oraz wskaznik
do orientowania nadajnika i odbiornika do pomiaru obrotu.

Jesli wystepuje rozbieznos¢ odbiornika dla pochylenia w pionie lub odchylenia

w poziomie przy jednoczesnym odsuwaniu si¢ od zaktadki ,Zorientuj”, zostanie
rozwinigta sekcja ,Dodatkowe elementy sterujgce zestrojeniem”. Mozna jg w razie
potrzeby zignorowac, pomijajac te procedure.

W przypadku urzgdzenia XR20-W karta ,Zorientuj” zawiera serig przyciskéw
sterowania trybem recznym; pomagajg uzytkownikowi w zlokalizowaniu zrodta
lasera w celu uzyskania dobrej sity sygnatu. Aby przyciski trybu recznego dziataty,
nalezy wykonac¢ orientowanie XR20-W wzgledem potozenia bazowego.

Orientowanie

N

Ruch 0,5° zgodnie z ruchem
wskazéwek zegara

Ruch 0,1° zgodnie z ruchem
wskazéwek zegara

“= Ruch 180°

(¢)]

Ruch 0,1° przeciwnie do ruchu
wskazéwek zegara

Ruch 0,5° przeciwnie do ruchu
wskazéwek zegara

RENISHAWE

apply innovation™

— | Uwaga: nacisniecie i przytrzymanie przez dtuzszy czas przycisku 2 lub 6
spowoduje wykonanie nastepujacego ruchu: impulsowanie, powolne
obracanie, szybkie obracanie

W trybie XM-60 w lewej, dolnej czesci zaktadki zorientuj jest dostepna opcja
sKontrola o$wietlenia otoczenia”. Oswietlenie otoczenia moze by¢ przyczyng
btedéw pomiaru obrotu. Aby sprawdzi¢ poziom oswietlenia otoczenia, kliknij

ikone odtwarzania, a nastepnie przemieszczaj testowang os w jej zakresie ruchu.
Kliknij ikone zatrzymania. Znak zaznaczenia wskazuje, ze zmierzone oswietlenie
otoczenia ma normalny i dopuszczalny poziom. Zétty tréjkat wskazuje, ze
zmierzone oswietlenie otoczenia ma wysoki poziom i moze mie¢ wptyw na pomiar
obrotu urzadzeniem XM-60. Wiecej szczegdtowych informaciji mozna znalezé

w rozdziale ,Srodki ostrozno$ci dotyczace testu” w podreczniku uzytkownika
systemu XM-60.

Po zorientowaniu systemu kliknij zaktadke ,Definiuj”, aby przej$¢ do kolejnego
etapu procesu.

Zaktadka ,Definiuj” umozliwia ustalenie parametréw testu. Jesli zatadowano juz
istniejgcg metode testu i nie trzeba jej zmieniaé, mozna poming¢ ten etap.

— ) Uwaga: karta ,Definiuj” moze przedstawia¢ symbol ostrzegawczy, gdy
- I metoda testowa nie jest idealna. Umieszczenie kursora nad symbolem
ostrzegawczym spowoduje wyswietlenie informacji o parametrze, ktérego
zmiang mozna rozwazyg.

Tytut testu — wpisz tytut reprezentujgcy test.

Operator obrabiarki (opcjonalnie) — wpisz imie i nazwisko operatora
przeprowadzajgcego test.

Uwagi (opcjonalnie) — wpisz informacje, ktére mogg by¢ uzyteczne podczas
testu.
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Nazwa (opcjonalnie) — wpisz nazwe testowanej obrabiarki.

Numer seryjny (opcjonalnie) — w razie potrzeby wpisz numer seryjny testowanej
obrabiarki.

COE — wpisz wspodtczynnik rozszerzalnosci cieplnej testowanej obrabiarki. Uzywa
sie go do skompensowania pomiardéw, gdy podtgczono czujnik materiatu, a takze
wskazania wynikow w sekcji ,NTP” (Normalne wskazania temperatury i ciSnienia).

Stata temperatura materiatu — zaznacz pole wyboru ,Stata temperatura
materiatu”, aby recznie wpisac¢ statg wartos¢ uzywang jako temperature materiatu.
Po zaznaczeniu tego pola wyboru bedg ignorowane odczyty z wszystkich,
podtgczonych czujnikow temperatury materiatu.

Rozdzielczos¢ punktu docelowego — wpisz liczbe miejsc dziesietnych potozenia
punktéw docelowych. Rozdzielczo$¢ punktu docelowego nie powinna by¢ wieksza
od rozdzielczosci testowanej obrabiarki.

0Os$ geometryczna — wybierz o$ testowana, aby dopasowac jg do konfiguracji. W
trybie XM-60 jest rowniez dostepna opcja ,Automatyczne wykrywanie”; oznacza
to, ze przemieszczajgca si¢ 0$ jest wykrywana w trybie automatycznym.

0s — niestandardowe nazwy osi mozna skonfigurowac¢, wybierajac opcje ,O$
geometryczna” dla obrabiarki, a nastepnie recznie wpisujgc nazwe w polu ,Nazwa
osi”. Po przeprowadzeniu testu aplikacja Explore wyswietli zebrane dane wraz z
przypisang nazwa osi.

Btad — okres| mierzony btad podczas konfigurowania testu katowego lub
prostoliniowosci w wypadku urzadzenia XL-80. Zostanie okreslony na podstawie
orientacji uktadéw optycznych w obrabiarce.

apply innovation™

Przed wyzwoleniem — okres przed punktem wyzwolenia.
Po wyzwoleniu — okres za punktem wyzwolenia.
Zrédto wyzwalania

* Reczne — uruchamia zbieranie danych klawiszem F9, Srodkowym przyciskiem
myszy lub przyciskiem wyzwalania w oprogramowaniu.

e TPin — uruchamia zbieranie danych na podstawie wyzwolenia ze zrddta
zewnetrznego.

e Wartos¢:

e Zbocze narastajace — uruchomienie pomiaru, gdy warto$¢ odczytu lasera
przekroczy warto$¢ progowg wyzwolenia w kierunku dodatnim.

e Zbocze opadajace — uruchomienie pomiaru, gdy warto$¢ odczytu lasera
przekroczy warto$¢ progowg wyzwolenia w kierunku ujemnym.

e Wigksza niz — uruchomienie wtedy, gdy warto$¢ odczytu lasera jest
wieksza niz warto$é progowa wyzwolenia.

¢ Mniejsza niz — uruchomienie wtedy, gdy warto$¢ odczytu lasera jest
mniejsza niz warto$¢ progowa wyzwolenia.

¢ Poziom wyzwalania — jest kryterium dowolnej z opcji ,Wartos¢”.

Przebiegi — podczas konfigurowania sekwencji punktéw docelowych nalezy
okresli¢ kierunek, z ktérego mierzy sie kazdy punkt. Moze to by¢ jeden
Z ponizszych przebiegéw:

e Jednokierunkowy — kazdy punkt docelowy jest mierzony tylko z jednego
kierunku.

e Dwukierunkowy — kazdy punkt docelowy jest mierzony w obu kierunkach.

12
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Rodzaj sekwencji — wybierz rodzaj sekwencji, w trakcie ktorej obrabiarka bedzie
sie przemieszczac w celu zbierania danych. Sciezki ruchu dostepnych rodzajow
sekwencji mozna znalez¢é w Dodatku.

Pierwszy punkt docelowy — wprowadz pierwsze potozenie do zbierania danych
na testowanej osi.

Ostatni punkt docelowy — wprowadz ostatnie potozenie do zbierania danych na
testowanej osi.

Odstep — wprowadz odlegtos¢ miedzy kolejnymi punktami docelowymi do
zbierania danych w serii na testowanej osi. Jesli poda sie odstep, nie trzeba
wprowadzac liczby punktéw docelowych na przebieg.

Liczba punktéw docelowych na przebieg — wprowadz liczbe punktéow
docelowych do zbierania danych w kazdym przebiegu (tgcznie z pierwszym

i ostatnim punktem docelowym). Jesli poda sie liczbe punktdéw docelowych na
przebieg, nie trzeba wprowadzaé odstepu.

Liczba przebiegow — okresl liczbe powtérzen sekwencji punktu docelowego.

Nawrét — okresl wymagany obszar nawrotu na koncu osi. W przebiegach
jednokierunkowych przejscie poza potozenie nawrotne to odlegtosé, na jaka
obrabiarka przesuwa sie od pierwszego punktu docelowego przed powrotem (patrz
rys. 1 w Dodatku). W przebiegach dwukierunkowych nawroét to odlegtosc przed
pierwszym punktem docelowym i odlegtos¢ za ostatnim punktem docelowym, na
jakg obrabiarka przesuwa sie przed powrotem (patrz rys. 2 w Dodatku).

Edytuj punkty docelowe — tego okna mozna uzy¢ do sprawdzenia sekwenciji
okreslonych powyzej punktdw docelowych. Aby edytowac punkt docelowy,
wybierz go i wpisz zgdane potozenie (odlegto$¢ miedzy wybranym a pierwszym
punktem docelowym). Dostepna jest réwniez funkcja losowa, ktéra wprowadza
offset kazdego potozenia docelowego o warto$¢ losowg. Jest to warto$¢ mniejsza
0 10% od nominalnego potozenia docelowego. Dostepna jest réwniez funkcja
losowa, ktéra wprowadza offset kazdego potozenia docelowego o warto$¢ losowa.
Jest to warto$¢ mniejsza od 10% odstepu od nominalnego potozenia docelowego.

Dotyczy tylko dynamicznego dopasowania danych:

Statyczny posuw — wpisz szybkos$¢ posuwu obrabiarki miedzy statycznymi
punktami docelowymi.

apply innovation™

Liczba przebiegow dynamicznych — okresl liczbe powtdrzen sekwencji punktu
dynamicznego zbierania danych.

Dynamiczny posuw — wpisz szybko$¢ posuwu obrabiarki miedzy dynamicznymi
punktami docelowymi.

Usrednienie — tej funkcji mozna uzy¢ do zniwelowania zmiennosci efektéw 13

zewnetrznych, jak np. drgania, mata stabilnos¢ obrabiarki czy zawirowania
powietrza. Uzytkownik moze wybra¢ opcje ,Brak” (bez usredniania), ,Szybkie”
(usrednianie krotkookresowe) lub ,Wolne” (usrednianie dtugookresowe). W
wiekszosci zastosowar zaleca sie uzycie opcji ,Szybkie”.

Brak — brak usredniania danych.

Szybkie — oprogramowanie usrednia odczyty lasera zbierane w okresie
nominalnym 462,5 milisekund, a nastepnie wyswietla wynik w okienku pomiaru.
Wyswietlana wartos¢ jest srednig z ciggu sygnatéw.

Wolne — oprogramowanie usrednia odczyty lasera zbierane w okresie
nominalnym 3,7 sekundy, a nastepnie wyswietla wynik w okienku pomiaru.
Wyswietlana wartos¢ jest srednig z ciggu sygnatéw.

Wystepujag cztery typy wyzwalania: Pozycja, Recznie, Tpin i W dziedzinie czasu.

Potozenie wyzwolenia — w tym trybie dane sg zbierane automatycznie poprzez
poréwnanie odczytu lasera z potozeniem docelowym, a nastepnie odczyt

jest zapisywany, gdy stabilno$¢ obrabiarki znajduje sie w zakresie podanym

w parametrze ,Tolerancja”, ,Okres stabilnosci” i ,Stabilnos¢”.

e Tolerancja — odlegto$¢ w dowolnym kierunku (dodatnim lub ujemnym) punktu
docelowego, w ktdrej zebrane dane traktuje sie jako dopuszczalne. Jesli od-
legtos$¢ miedzy zmierzonym potozeniem obrabiarki i punktem docelowym jest
wieksza niz wartos¢ podana w polu ,Tolerancja”, odczyt jest poza zakresem
tolerancji i dane nie sg zbierane.
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e Okres stabilnosci — okres, w ktérym stabilno$¢ obrabiarki musi miesci¢ sie
w zakresie parametru ,Zakres stabilnosci”’ (patrz kolejna definicja), aby moz-
na byto zebra¢ dane pomiarowe. Jesli zmierzone potozenie ruchomej czesci
obrabiarki nie miesci sie w zdefiniowanej wartosci ,,Zakres stabilno$ci” przez co
najmniej okres stabilno$ci, dane nie sg zbierane.

e Zakres stabilnosci — maksymalna odchytka potozenia obrabiarki, ktdra jest
traktowana jako wystarczajgca stabilna do wykonania pomiaru punktu
docelowego. Jesli zmierzone potozenie obrabiarki jest wieksze od zdefiniowanej
wartosci ,,Zakres stabilnosci”, kryterium zakresu stabilnosci potozenia nie jest
spetnione, a dane nie sg zbierane.

Wyzwalanie reczne — dane sg zbierane tylko wtedy, gdy uzytkownik nacisnie
klawisz F9 na klawiaturze lub kétko myszy.

Wyzwalanie TPin (zdalne) (tylko XL-80) — dane sg zbierane po odebraniu
impulsu wyzwalania na pomocniczym ztgczu WE/WY. Impuls wyzwalania mozna
wygenerowacé na kilka sposobdw:

¢ Bezposrednio ze sterownika obrabiarki
¢ Przy uzyciu sondy stykowe;j
e Z przekaznika lub przetgcznika

Wiecej informacji na temat wyzwalania TPin mozna znalez¢é w podreczniku
laserowego systemu XL.

Wyzwalanie czasowe — dane sg zbierane po uptynieciu pewnego okresu.
Wykrywanie posuwu (tylko XR20-W)
Sa trzy typy wykrywania posuwu: Automatyczne, reczne i $ledzenie potozenia.

¢ Automatyczne — maszyna wykonuje ruch przejsScia poza potozenie nawrotne,
a urzagdzenie XR20-W automatycznie oblicza i stosuje posuw.

* Reczne — po wybraniu recznego wykrywania posuwu nalezy wprowadzi¢ pred-
kos¢ posuwu, aby dostosowac jg do programu pomiarowego.

« Sledzenie potozenia — to ustawienie umozliwia uzytkownikowi zbieranie
danych w takich sytuacjach, jak reczne przemieszczanie testowanej osi, gdy
posuw nie jest staty. Odbywa sie to dzieki monitorowaniu mocy sygnatu lasera
oraz indeksowaniu uktadu optycznego w celu optymalizacji sygnatu.

apply innovation™

¢ Oczekiwanie przed blokada (tylko XR20-W) — niekt6re obrabiarki sg wy-
posazone w hamulec mechaniczny na osi obrotowej w celu zablokowania osi
pomiedzy przemieszczeniami. Uruchomienie hamulca moze czesto powodowaé
niewielkie, ale mierzalne drgania osi. Jesli wystgpi to w czasie, gdy urzgdzenie
XR20-W prébuje wykonac¢ punkt pomiarowy, drgania osi uniemozliwig zbieranie
danych.

Aby temu zaradzi¢, nalezy okresli¢ czas oczekiwania (w sekundach), ktory

opdzni rozpoczecie zbierania danych dla kazdego punktu. Zapewni to czas

na zablokowanie i ustabilizowanie obrabiarki przed zebraniem odczytu przez 14
oprogramowanie.

Niestandardowy wspétczynnik optyczny (tylko do pomiaréw katowych)

Wspdtczynnik katowy wynika z odstepu miedzy dwoma retroreflektorami w
retroreflektorze katowym. Gdy uzywa sie kalibrowanego uktadu optycznego do
pomiardow katowych, wtgcz opcje ,Niestandardowy wspoétczynnik optyczny” i
wprowadz ,Zmierzony wspotczynnik katowy” z certyfikatu kalibracji.

— | Uwaga: dotyczy to wytgcznie kalibrowanego ukfadu optycznego do
' pomiaréw katowych firmy Renishaw.

Po uruchomieniu i zapisaniu testu XL-80, XM-60 lub XR20-W metoda testu jest
automatycznie zapisywana w bazie danych.

Aby utworzyé metode testu bez uruchamiania samego testu, kliknij ikone ,Zapisz
metode testu” w prawym, dolnym rogu karty ,Zdefiniuj”.
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& UWAGA

Oprogramowanie generuje programy pomiarowe CNC, ktére mogg by¢ przyczyng
kolizji lub usterki obrabiarki. Wykwalifikowany programista CNC musi sprawdzic¢
wygenerowany program przed uzyciem. Wszystkie programy nalezy sprawdzi¢
przed uruchomieniem, za$ pierwsze uruchomienie powinno odby¢ sie z matg
predkoscig. Zaktada sie, ze uzytkownik zna dobrze obstuge obrabiarki i jej
sterownika, a takze potozenie wszystkich wytgcznikdéw zatrzymania awaryjnego.
Jezeli konieczna jest obstuga maszyny ze zdjetymi ostonami albo usunietymi czy
wytgczonymi jakimikolwiek funkcjami bezpieczerstwa, obowigzkiem operatora jest
zapewnienie odpowiednich, alternatywnych srodkéw bezpieczenstwa, zgodnych
z instrukcjami producenta maszyny lub dobrg praktyka inzynierskg. Procedury
bezpieczenstwa nalezy dostosowac do oceny ryzyka uzytkownika.

Zdefiniuj parametry uzywane do wygenerowania programu pomiarowego.
ID programu — wpisz nazwe generowanego programu pomiarowego.

Posuw — wpisz szybkos¢ posuwu obrabiarki miedzy punktami docelowymi.
Jednostki odlegtosci odpowiadajg tym zdefiniowanym w ustawieniach. Gdy
uzywa sie jednostek metrycznych, odlegtos¢ jest podawana w mm. Gdy uzywa
sie jednostek calowych, odlegtos¢ jest podawana w calach. Czas jest zawsze
podawany w minutach. Opcje jednostek dostepne tylko dla urzgdzenia XR20-W:
°/min, °/s, obr./min

Czas przerwy — wpisz czas, przez ktory sterownik obrabiarki powinien wstrzymac
ruch w kazdym potozeniu docelowym. Jego warto$¢ zostanie automatycznie
wygenerowana na podstawie ustawien ,,Okres stabilnosci” i ,Usrednianie”. Mozna
ja jednak zastgpic¢, wpisujgc nowg wartos¢.

Typ sterownika — wybierz z listy rozwijanej jezyk sterownika obrabiarki, w ktorym
zostanie wygenerowany program pomiarowy.

Uwzglednij ostrzezenie — tekst ostrzezenia zostanie dotgczony do
generowanego programu pomiarowego. Aby nie dotgczac¢ tekstu, usun
zaznaczenie tego pola wyboru.

apply innovation™

Uwzglednij ruchy wykrywania znaku (tylko XM-60) — nalezy zdefiniowac
orientacje i kierunek osi obrabiarki wzgledem laserowego systemu. Program Capture
automatycznie wykryje orientacje i kierunek po kolejnym przemieszczeniu osi X,

Y i Z na niewielkg odlegtos¢ (przynajmniej 100 um). Te niewielkie przemieszczenia
zostang domysinie dodane do generowanego programu pomiarowego. Aby nie
dotgczac tych ruchéw do programu pomiarowego, usun zaznaczenie pola wyboru.

Okno weryfikacji — po wygenerowaniu programu pomiarowego zostanie
wyswietlone okno weryfikacji. Uzyj tego okna do przejrzenia programu
obrébkowego, w razie potrzeby go modyfikujgc. Po zweryfikowaniu kliknij ikone
~Zapisz program pomiarowy” w celu zapisania pliku.

Zaktadka ,Zbierz” umozliwia uruchomienie testu po zdefiniowaniu jego
parametréw. Wykres i tabela przedstawiajg wyniki zbierania danych w trakcie testu
i po jego zakonczeniu. W przebiegach dwukierunkowych ruchy nawrotne

(od ostatniego oraz od pierwszego punktu docelowego) sg wskazywane
czerwonymi liniami na wykresie i biatymi strzatkami w tabeli.

Aby skalibrowac osie, ktore wyswietlajg potozenie w sposdb numeryczny, ale
nie przemieszczajg sie precyzyjnie, mozna przeprowadzi¢ edycje punktow
docelowych na zywo. Wiecej informacji mozna znalez¢ w rozdziale ,Ustawienia”.

Kliknij ikone ,Rozpocznij test”, aby rozpoczaé zbieranie danych po przejsciu
obrabiarki do potozenia pierwszego punktu docelowego. Jesli od momentu

ostatniego przerwania wigzki nie kliknieto ikony bazy wymiarowej, zostanie
wyswietlony monit o koniecznosci ustawienia bazy wymiarowej systemu.

W trakcie pomiaru liniowego system XM-60 przeprowadzi procedure automatycznej
autokalibracji obrotu po wybraniu opcji ,Rozpocznij test”. Po ukonczeniu zostang
wys$wietlone monity o wykonanie ruchéw obrabiarki, aby system mogt wykry¢
orientacje i kierunek osi. Jesli nie mozna przemies$ci¢ jednej lub wigcej z trzech

osi obrabiarki, kliknij ikone ,Pomin osie”. W takim wypadku zostanie wyswietlony
wykres 3D, za$ orientacje i kierunek osi obrabiarki trzeba zdefiniowac recznie.

— I Uwaga: mozna pomingé maksymalnie 2 osie.
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Na poczatku testu osi obrotowej urzgdzenie XR20-W wykona kalibracje uktadu
optycznego do pomiaréw katowych. W jej trakcie bardzo doktadnie mierzy sie

odstep miedzy dwoma uktadami optycznych w gtowicy obrotowej i kompensuje sie

wszystkie, niewielkie odchylenia katowe uktadu optycznego.

Kliknij ikone ,Zatrzymaj test”, aby przerwac zbieranie danych. Dane zapisane
w trakcie testu mozna zapisac i przeanalizowac.

— I Uwaga: dane zostang zapisane dopiero po kliknieciu ikony zapisu.

Kliknij ikone ,Zapisz”, aby zapisa¢ dane testu w bazie danych. Dane bedzie
mozna nastepnie przeanalizowa¢ w dowolnym momencie w programie Explore.

Kliknij ikone ,Analizuj”, aby wyswietli¢ program Explore z danymi z ostatnio
zapisanego testu. Szczegdtowe informacje na temat korzystania z programu
Explore mozna znalez¢ w podreczniku uzytkownika Explore.

— I Uwaga: dane zostang zapisane dopiero po kliknieciu ikony zapisu.

Ustawienia analizy dynamicznej (tylko dynamiczne dopasowanie danych) —
ustawia liczbe punktéw docelowych uzywanych do analizy dynamicznej podczas
wyswietlania wynikéw pomiaru prostoliniowosci w aplikacji Explore.

Zaktadka ,Definiuj” umozliwia ustalenie parametréw testu. Dostepne sg trzy typy
wyzwalania:

Dane beda zbierane po kazdym nacisnieciu klawisza F9 na klawiaturze lub
srodkowego przycisku myszy.

RENISHAW/&
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Wybierz opcje szybkiego usredniania (odczyty lasera sg usredniane w czasie
462,5 milisekund) lub wolnego usredniania (odczyty lasera sg usredniane w
czasie 3,7 sekundy).

— | Uwaga: po zastosowaniu usredniania odczyty potozenia mogg pojawiaé
sie z op6znieniem wzgledem rzeczywistego potozenia osi. Wystepowacé
bedzie takze opdznienie miedzy zatrzymaniem ruchu maszymy a
ustabilizowaniem sige odczytu potozenia liniowego. W zwigzku z tym
uzytkownik powinien nacisng¢ przycisk do wyzwalania dopiero po
ustabilizowaniu sie odczytu potozenia liniowego wyswietlanego w
oprogramowaniu.

Po wybraniu opcji automatycznego wyzwalania dane bedg zbierane po kazdym
ustabilizowaniu sie usrednionego odczytu potozenia liniowego. Kryteria stabilnosci
wymagane do wyzwolenia sg nastepujgce: sygnat wigzki laserowej pozostaje w
,Zakresie stabilnosci” co najmniej w okresie ,stabilnosci”.

— | Uwaga: poniewaz usredniony odczyt potozenia liniowego musi by¢ stabilny

' w celu wyzwolenia, czas przerwy obrabiarki wymagany do zbierania
danych musi wynosi¢ co najmniej okres usredniania (np. 3,7 sekundy przy
wolnym usrednianiu) plus okres stabilnosci.

Tolerancja zastgpienia

Przy powrocie do potozenia, kidre juz zostato zebrane, nowy punkt danych zastgpi
stary punkt danych, jesli odlegto$¢ miedzy nimi jest mniejsza niz tolerancja
Zastgpienia.

Po wybraniu opcji ciggtego wyzwalania dane bedg zbierane w trakcie ruchu
bez wykonywania postoju. Dane bedg zbierane po kazdym przemieszczeniu sie
potfozenia liniowego o ,odstep wyzwalania”.

— | Uwaga: jesli podejrzewa sig, ze zebrane dane sg nierdwnomierne,
~ oznacza to zbyt duzg predkosc¢ ruchu dla wybranego ,,odstepu
wyzwalania”. Zmniejsz predkos¢ ruchu lub zwieksz ,odstep wyzwalania”.
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Wizualne wskazniki zestrojenia przedstawiajg na biezgco widok bteddéw z pieciu
kanatow. Mozna zmieni¢ skale kazdego wskaznika, modyfikujgc liczbe obok ikony
oftéwka.

Dostepnych jest pie¢ kanatow bteddw, kiére mozna wykreslaé¢ wzgledem
potozenia liniowego. Bezposrednio pod paskiem mocy sygnatu znajduje sie panel
z polami wyboru umozliwiajacymi wyswietlanie lub ukrywanie wykreséw kanatéw
btedow.

— | Uwaga: nawet jesli kanat btedu jest ukryty, dane sg nadal rejestrowane w
~,/ tle dla tego kanatu btedu.

Kliknij ikone ,Rozpocznij test”, aby rozpoczgé zbieranie danych po przejsciu
obrabiarki do potozenia pierwszego punktu docelowego. Jesli od momentu
ostatniego przerwania wigzki nie kliknieto ikony bazy wymiarowej, zostanie
wyswietlony monit o koniecznosci ustawienia bazy wymiarowej systemu. Kliknij
ikone ,Zatrzymaj test”, aby przerwac zbieranie danych.

Gdy opcja ,Zastosuj dopasowanie” jest wtgczona, uzywa sie dopasowania punktu
koncowego w celu usuniecia btedu nachylenia z kanatéw btedu prostoliniowosci
pionowej.

— | Uwaga: dopasowanie punktu korncowego odbywa sie wytacznie po
~,/ zebraniu co najmniej trzech punktéw danych.

RENISHAW/&
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¢ Pionowa linia przerywana przedstawia biezgce potozenie liniowe.
e Poziome linie przerywane przedstawiajg biezgce wartosci bteddw.

* Przycisk kopiowania umozliwia wklejenie kazdego wykresu jako obrazu do inne-
go programu.

* Obok kazdego wykresu znajduje sig ikona informujgca o wskazywanym kanale
btedu. Najedz kursorem na ikone, aby wyswietli¢ nazwe kanatu btedu.

Wyswietlono tu konwencje znaku uzywang do okreslenia dodatniego kierunku btedu:

apply innovation™

Wszystkie zebrane dane sg wyswietlone w tabeli w dolnej czesci ekranu. W
bazie danych nie sg zapisywane dane zebrane w trybie zbierania danych w
locie. Przycisk kopiowania umozliwia wklejenie danych jako obrazu do innych
programéw (np. arkusza kalkulacyjnego).

18
Pozyciji L 4
Prostoliniowos¢ pozioma D
Prostoliniowos¢ pionowa s

Obrét K
Pochylenie w pionie )lf)

Odchylenie w poziomie *



CARTO Capture

RENISHAWE

apply innovation™

Dodatek — rodzaje sekwencji

Sekwencja liniowa

W sekwencji liniowej kazdy punkt docelowy jest mierzony po kolei.

Dwukierunkowa — jesli wybrano te opcje kierunku, kazdy punkt docelowy jest
mierzony dwukrotnie w trakcie przebiegu, tj. najazd do kazdego punktu odbywa
sie z obu kierunkéw.

Jednokierunkowa — jesli wybrano te opcje kierunku, kazdy punkt docelowy jest
mierzony raz w trakcie kazdego przebiegu, zaczynajac od pierwszego i konczac
na ostatnim punkcie.

Pierwszy punkt .
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Rysunek 1. Liniowe zbieranie danych przy 2 przebiegach jednokierunkowych p<
@®  —zbieranie danych 4 — hawrot Rysunek 2. Liniowe zbieranie danych przy 2 przebiegach dwukierunkowych
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W trybie sekwencji ,pielgrzym” kazdy punkt docelowy jest mierzony sekwencyjnie
przez okreslong liczbe przebiegdw.

Jednokierunkowa — jesli wybrano te opcje kierunku, najazd do kazdego
punktu docelowego odbywa sig tylko z jednego kierunku. Po zatrzymaniu sie

w kazdym punkcie docelowym obrabiarka cofa si¢ do poprzedniego punktu na
odlegto$¢ nawrotu, a nastepnie powraca do punktu docelowego. Powtarza sig¢ to
do momentu, w ktérym liczba pomiardéw punktu jest rowna wartosci ustawienia
,Liczba przebiegdéw”. Obrabiarka przemieszcza sie do kolejnego punktu
docelowego w sekwencji, a proces jest powtarzany.

() — zbieranie danych
w punkcie docelowym

— nawrot

Pierwszy punkt
docelowy
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Ostatni punkt
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Rysunek 3. Zbieranie danych w sekwencji ,pielgrzym” przy 2 przebiegach jednokierunkowych
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Dwukierunkowa — jesli wybrano te opcje kierunku, ruchoma cze$¢ obrabiarki
porusza sie naprzemiennie miedzy parami sgsiadujgcych punktéw docelowych,
przy czym wszystkie najazdy do jednego punktu z jednego kierunku sg
ukonczone przed rozpoczeciem najazdu do tego punktu z przeciwnego kierunku.
W trakcie testu ,pielgrzym” ruchoma czes$¢ przemieszcza sie progresywnie wzdtuz
swej Sciezki od pierwszego do ostatniego punktu docelowego, wykonujgc wiedy
wszystkie przebiegi dla kazdego punktu docelowego.

(] — zbieranie danych
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Rysunek 4. Zbieranie danych w sekwencji ,pielgrzym” przy 2 przebiegach dwukierunkowych
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W trybie wahadtowym ruchoma cze$é obrabiarki przemieszcza sie progresywnie P'eé‘gg;’;‘f’vl;"kt Oztgég'lgx;kt

od punktu do punktu, zaczynajac od pierwszego i koriczagc na ostatnim punkcie. N

Jednokierunkowa — jesli wybrano te opcje kierunku, najazd do kazdego :

punktu docelowego odbywa sie tylko z jednego kierunku. Po zatrzymaniu sie — >

w kazdym punkcie docelowym obrabiarka cofa sie do poprzedniego punktu na pommnd

odlegtos¢ nawrotu, a nastepnie powraca do punktu docelowego. Powtarza sie to !

do momentu, w ktérym liczba pomiaréw punktu jest rowna wartosci ustawienia L _Se 22

,Liczba przebiegéw”. Obrabiarka przemieszcza sie do kolejnego punktu
docelowego w sekwenciji, a proces jest powtarzany. >T

() — zbieranie danych > 1
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w punkcie docelowym

— nawrét

Rysunek 5. Zbieranie danych w sekwencji wahadtowej przy 2 przebiegach jednokierunkowych
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Dwukierunkowa — jesli wybrano te opcje kierunku, najazd do kazdego punktu
docelowego odbywa sie z dwéch kierunkéw. Po zatrzymaniu sie w kazdym
punkcie docelowym obrabiarka cofa sie od punktu na odlegtos¢ przejscia

poza potozenie nawrotne, a nastepnie powraca do punktu docelowego w obu
kierunkach. Powtarza sie to do momentu, w ktérym liczba pomiaréw punktu w obu
kierunkach jest rowna wartosci ustawienia ,Liczba przebiegéw”. Obrabiarka
przemieszcza sie do kolejnego punktu docelowego w sekwencji, a proces jest
powtarzany.

o — zbieranie danych
w punkcie docelowym

— nawrét
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Rysunek 6. Zbieranie danych w sekwencji wahadtowej przy 2 przebiegach dwukierunkowych
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. . e . - Pierwszy punkt
W trybie sekwenciji ISO-10360 (mozna jej uzy¢ tylko w pomiarach liniowych) docelowy

ruchoma czesé obrabiarki porusza sie kolejno od pierwszego do kazdego
z pozostatych punktéw docelowych, powracajgc do pomiaru pierwszego punktu
docelowego przed pomiarem kazdego kolejnego punktu.

:
Przejechanie ruchomej czesci obrabiarki od pierwszego do ostatniego punktu |

RENISHAW/&
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Ostatni punkt

docelowego oznacza ukonczenie jednego przebiegu. Ten proces powtarza sie
w kazdym kolejnym przebiegu.
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1 Rysunek 7. Zbieranie danych w sekwencji ISO-10360 przy 2 przebiegach jednokierunko-
1

wych



Renishaw Sp. z 0.0. T +48 22577 11 80 RE N IS HAW @
ul. Osmariska 12 E +gg§§ @?Zn:;h:\:v com :
02-823 Warszawa P ' apply innovation™

Polska www.renishaw.pl

Dane teleadresowe przedstawicielstw Renishaw znajduja sie na
www.renishaw.pl/kontakt

F-9930-1022-08

© 2018-2020 Renishaw plc Vydano: 08.2020 Nr katalogowy: F-9930-1022-08-A



	Informacje prawne
	Ekran główny
	Ekran pomiaru
	Ustawienia
	Jednostki docelowe
	Jednostki błędów
	Jednostki środowiskowe
	Jednostki posuwu (tylko XR20-W)
	Powiadomienia o kalibracji
	Inne

	Pasek stanu interferometru
	Przełącz znak
	Baza wymiarowa (tylko pomiar liniowy)
	Wskazanie mocy sygnału
	Licznik
	Widok powiększenia

	Więcej informacji 
	Monitor urządzenia
	Wyszukiwanie kalibratora XR20-W
	Szczegóły dotyczące urządzenia XL-80
	Komunikaty o stanie przy uruchamianiu systemu XM
	Komunikaty o stanie odbiornika XM-60
	Komunikaty o stanie urządzenia XR20-W
	Komunikaty o stanie urządzenia XC-80

	Zakładka Zorientuj 
	Kontrola oświetlenia otoczenia

	Zakładka Zdefiniuj
	Informacje o teście
	Obrabiarka
	Ustawienia wyzwalania (tylko tryb dynamiczny)
	Punkty docelowe

	Karta Przyrządy
	Uśrednianie odczytu laserowego
	Typ wyzwalania
	Zapis metody testu
	Generuj program pomiarowy

	Zakładka Zbierz
	Rozpocznij test
	Zatrzymaj test
	Zapisz
	Analiza

	Zakładka „Definiuj” (tryb zbierania danych w locie)
	Ręczne
	Automatyczne
	Ciągłe

	Zakładka Zbierz (tryb zbierania danych w locie)
	Wizualne wskaźniki zestrojenia
	Pokaż/ukryj kanały błędów
	Uruchomienie i zatrzymanie
	Zastosuj dopasowanie
	Wykresy danych
	Tabela danych

	Dodatek – rodzaje sekwencji
	Sekwencja liniowa
	Sekwencja pielgrzym – jednokierunkowa
	Sekwencja pielgrzym – dwukierunkowa
	Sekwencja wahadłowa – jednokierunkowa
	Sekwencja wahadłowa – dwukierunkowa
	Sekwencja ISO-10360


