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CARTO Capture

Pfed pouzitim laserového systému si prectéte informacni pfirucku o bezpecnost pfi praci s laserovymi
zafizenimi.

PRESTOZE BYLO PRI VYDANi TOHOTO DOKUMENTU VYNALOZENO ZNACNE USILi K OVERENI
JEHO PRESNOSTI, VESKERE ZARUKY, PODMINKY, PROHLASENI A ODPOVEDNOST, VYPLYVAJICi
Z JAKEHOKOLI DUVODU, JSOU VYLOUCENY V ROZSAHU PRIPUSTNEM ZE ZAKONA.

SPOLECNOST RENISHAW S| VYHRAZUJE PRAVO PROVADET ZMENY TOHOTO DOKUMENTU
A ZARIZENi A/NEBO SOFTWARU A SPECIFIKACI ZDE UVEDENYCH BEZ POVINNOSTI
O TAKOVYCH ZMENACH INFORMOVAT.

RENISHAW?® a symbol sondy jsou registrované ochranné znamky spole¢nosti Renishaw plc. Nazvy,
oznaceni produktt Renishaw a znacka ,apply innovation“ jsou ochranné znamky spole¢nosti
Renishaw plc nebo jejich dcefinych spole¢nosti. Ostatni nazvy znacéek, produktli nebo spole¢nosti jsou
ochrannymi znamkami pfislusnych vlastnik(.

Pokud jste se spole¢nosti Renishaw nedohodli a nepodepsali samostatnou pisemnou dohodu,

zafizeni a/nebo software se prodavaji v souladu se standardnimi obchodnimi podminkami spole¢nosti
Renishaw dodavanymi spole¢né s takovym zafizenim a/nebo softwarem nebo dostupnymi na vyzadani
u mistniho zastoupeni spole¢nosti Renishaw.

Spole¢nost Renishaw poskytuje zaruku na své zafizeni a software na omezenou dobu (jak je uvedeno
ve standardnich obchodnich podminkach), za pfedpokladu, ze jsou nainstalovany a pouzivany pfesné
podle definice v souvisejici dokumentaci spole¢nosti Renishaw. Veskeré podrobnosti o své zaruce
naleznete v téchto standardnich obchodnich podminkach.

Pro zafizeni a/nebo software zakoupeny od treti strany plati samostatné obchodni podminky dodavané
s takovym zafizenim a/nebo softwarem. Podrobnosti zjistite u svého dodavatele.
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Domovska obrazovka umoznuje uzivateli nastavit novy test nebo pouzit dfive
nadefinovany test z databaze. Chcete-li se z jakéhokoli mista vratit na domovskou
obrazovku, vyberte ikonu domecku v levém hornim rohu obrazovky.

Novy test

PFi pouziti XL-80 vyberte budto ikonu ,linearni“, ,uhlovy“, ,pfimost* (kratka nebo
dlouha vzdalenost) nebo ,dynamicky” (linearni nebo uhlovy) pro nastaveni nového
testu ve vybraném rezimu méreni. Chcete-li vybrat pfimost na kratkou nebo na
dlouhou vzdalenost, oteviete rozeviraci nabidku stisknutim Sipky vpravo od ikony
pfimosti. Pokud ikonu pfimosti stisknete bez pouziti rozeviraci nabidky, otevie se
rezim pfimosti na kratkou vzdalenost.

Dynamicky rezim — Umozriuje dynamické snimani dat pomoci XL-80 v plné
snimaci frekvenci 50 kHz v linedrnim a uhlovém rezimu. P¥i této frekvenci je Cas
omezen na 2 minuty dat.

Jsou zde k dispozici 2 rezimy snimani:

e Ziva data

e Sbér dat

Ulozena data jsou ve ,formatu souboru®, ale Ize je analyzovat pfimo z aplikace
Capture ihned po dokonceni nebo je Ize prochazet pomoci aplikace Explore.
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Tato data nejsou aktualné ulozena do databaze.
P¥i pouziti XM-60 existuji tfi rezimy, z nichz je mozné si vybrat:
Rezim na zakladu cile — pocet a pozice cilll pro ziskavani dat jsou stanoveny

pfed zahajenim testu. Po dokonceni testu Ize vysledky ulozit a otevfit v aplikaci
Explore k provedeni analyzy a vytvofeni protokolu podle mezinarodnich norem.

Prolozeni dynamickych dat — poc¢et a polohy cilli a po¢et dynamickych cykll
snimani dat pfimosti jsou definovany pfed zahajenim testu. Po dokonceni testu
Ize vysledky ulozit a otevfit v aplikaci Explore k provedeni analyzy a vytvorfeni

protokolu podle mezinarodnich norem.

Free-run rezim — pocet a pozice cilll nemusi byt stanoveny pfed zahajenim
testu. Je vhodny k provadéni neformalnich méreni. Horizontalni pfimost, vertikalni
pfimost, pitch, yaw a roll jsou znazornény ve vztahu k linearni poloze.

Pro méfeni osy otaceni pomoci XR20-W vyberte tladitko Rotacni.

Rotacéni rezim - Tento rezim Ize pouzivat s XL-80 nebo XM-60. Postup prace je
velmi podobny rezimu na zakladé cile popsanému vyse.

Dualni — Moznost dualini laserové kalibrace umoznuje souc¢asné snimani dat

ze dvou laserl XL-80. To je vhodné zejména béhem kalibrace velmi velkych
portalovych obrabécich strojd, kdy Ize dobu kalibrace zkratit na polovinu. Software
ziska data ze dvou os. Obé osy maji stejné nastaveni cilll a oba lasery pracuji

ve stejném rezimu méfeni. Automaticka kompenzace vlivu prostfedi mize byt
zajisténa pouzitim jednoho kompenzatoru vlivu prostredi XC-80, ktery plsobi na
obou osach, nebo pouzitim dvou kompenzator( vlivu prostfedi XC-80, kdy kazdy
plsobi na jedné samostatné ose.

Stisknéte ikonu ,otevfit test” k zobrazeni uloZzenych testl v databazi. Chcete-li
zobrazit vice nebo méné podrobnosti 0 ulozeném testu, zaskrtnéte pfislusna
policka v panelu “Sloupce” na levé strané obrazovky nebo jejich zaSkrtnuti zruste.
Sloupce Ize také pfesouvat podrzenim levého tlacitka mySi na zahlavi sloupce a
pretazenim do strany. Vybé&rem metody testu a stisknutim ikony otevieni se spusti
nastaveni nového testu s tim, ze vSechna poli¢ka z tabulky ,otevieni testu“ budou
automaticky vypinéna.
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Nize uvedeny obrazek zobrazuje hlavni oblasti rozhrani Capture.

Domovska obrazovka
Stavova lista laseru
Vice informaci
Monitor zafizeni
Zalozka Vyrovnat
Zalozka Definovat

Edit targets Zalozka ZaChytlt

ALIGN m CAPTURE
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V okné Nastaveni mGzete urcit zobrazované jednotky a obecné preference.
Prepnutim mezi ,metrickymi“ a ,imperialnimi“ jednotkami se v8echny jednotky
automaticky nastavi na zvoleny systém.

Linearni jednotky — nastaveni uréuje jednotky pouzivané pro vzdalenost mezi
sousednimi cilovymi polohami.

Linearni jednotky — nastaveni uréuje jednotky pouzivané k zobrazeni hodnot
linearnich chyb a chyb pfimosti.

Presnost linearnich jednotek — hodnota uréuje pocet desetinnych mist
zobrazenych u linearnich chyb a chyb pfimosti.

Uhlové jednotky — nastaveni uréuje jednotky pouzivané k zobrazeni thlovych
chybovych hodnot.

Presnost uhlovych jednotek — hodnota uréuje pocet desetinnych mist
zobrazenych u chybovych hodnot v thlovém rezimu.

Standardni nazvy chyb — Vyberte, zda jsou rizné chybové sméry pojmenovany
ve formatu VDI 2617 nebo ve formatu 1ISO 230-1.

Vyberte jednotky pouzivané k zobrazeni teploty a tlaku.

Vyberte jednotky pouzivané pro uhlovy posuv.

apply innovation™

Program CARTO vyda standardné varovani, kdyz se pfipojeny systém XL-80, XM-
60 nebo XC-80 priblizi k datu doporucené rekalibrace. Na¢asovani téchto varovani
Ize upravit nebo deaktivovat.

Povolit Zivou editaci cilli - Tento rezim ziskavani dat by mél byt pouzivan s
libovolnou osou, ktera se posune do polohy manualng, nebo s osou, ktera
zobrazuje svou polohu &iselng, ale u které je obtizné umistit ji pfesné do cile.

S timto rezimem ziskavani dat vam software sdéli, kde se nachazi dalSi cil a po
posunuti blize k tomuto cili vam umozni zadat skute¢nou polohu osy odectenou
z panelu stroje. Software nacte skute¢nou polohu osy a vypocita chybu.

Tento rezim ziskavani dat je aktivni, kdyz je zaskrtnuta moznost ,povolit Zivou
editaci cili“. Chcete-li zadat skute¢nou polohu, vyberte cilovou polohu v tabulce
na zalozce Zachytit levym tlaCitkem mysi a zadejte hodnotu.

Signal aktivace - Zaskrtnéte policko, pokud chcete pfi kazdém sejmuti dat
uslySet pipnuti. Zvuk a hlasitost signdlu Ize zménit v nastaveni pocitace.

Téma - Vyberte, zda ma mit aplikace Capture ,svétly” nebo ,tmavy“ vzhled.
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Lista v horni ¢asti obrazovky oznamuje stav laseru.

Stisknéte ikonu ,pfepinani znaménka“ k pfepnuti pouzivaného znaménka

z kladného na zaporné a opacné. Pfi pouzivani XM-60 a nékterych rezimi méfeni
XL-80 neni ikona ,pfepinani znaménka“ aktivni. V takovych pfipadech se pouziva
automaticka detekce chybovych znamének.

Funkce ,Datum* stanovi aktualni polohu osy stroje jako referen¢ni polohu.
VSechna méfeni budou provedena ve vztahu k referenéni poloze. Chcete-li
minimalizovat chybu mrtvého chodu, systém by mél byt datumovan v poloze, kdy
se opticky odraze¢ pfiblizi k laserové hlavé. Podrobnosti naleznete v uzivatelské
pfiru¢ce k XL-80 nebo XM-60.

»Zobrazeni sily signalu” znaci, jak dobfe je laserovy systém vyrovnan s optickym
odrazeCem a testovanou osou.

Barva listy znazorriuje silu signalu.
Zelena — dobra sila signalu.

Zluta — nizka sila signalu.
Cervena — paprsek blokovan.

Sila signalu musi byt zachovana nad prahovou hodnotou ,paprsek blokovan®, aby
byl systém provozuschopny. Kdyz se sila signalu znazorni zluté, pfesnosti méfeni
systému se mohou velmi liSit od specifikace. Méli byste vyvinout veskeré usili,
abyste pfi ziskavani dat maximalizovali silu signélu. Dobrou praxi je zajistit, aby v
priibéhu testu byla zachovana ,dobra“ (zelend) sila signalu.

RENISHAW/&
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Zobrazeni v rezimu,Indikator polohy “ (DRO) ukazuje polohu na ose podobné jako
bézny digitalni indikator. Pfi spusténi testu se DRO vynuluje v poloze prvniho cile.
Béhem testu DRO zobrazuje vzdalenost mezi prvnim cilem a aktualni polohou.
Chcete-li zvysit nebo snizit poCet zobrazenych desetinnych mist, stisknéte Sipky
nahoru nebo dold napravo od DRO.

Poskytuje zvétSené zobrazeni sily signalu a DRO. V rezimu XL-80 stisknéte
klavesu F7 k Ciselnému zobrazeni sily signalu.

lkona ,vice“ E nabizi vybér 4 moznosti:

¢ Nastaveni (do néj Ize vstoupit také z ,domovské” stranky)
* Néapovéda

e Odkaz na stranky aplikace CARTO

e Informace o verzi programu CARTO
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»Sledovani zafizeni“ zobrazuje stav pfipojenych zafizeni:

Symbol B

Doporucené datum rekalibrace se blizi

Doporucuje se provedeni rekalibrace

Podrzte ukazatel mySi nad symbolem hodin, zobrazi se dalsi informace. Dobu
upozornéni |ze upravit nebo vypnout v nastaveni.

Aktualni stav systém( se objevi pod nazvem kazdého zafizeni.

Tladitko Prochazet umoznuje uzivateli vyhledat a pfipojit se k XR20-W. Zobrazi se
dialogové okno ,vyhledat XR20-W* a automaticky se spusti vyhledavani zafizeni.
Pokud zafizeni neni nalezeno hned napoprvé, stisknéte tlacitko hledani jesté
jednou. Vyberte vyrobni Cislo zafizeni, které si pfejete pouzit, a kliknéte na OK. Po
pfipojeni se diody na zafizeni XR20-W trvale modfe rozsviti.

Pokud mate potize s pfipojenim, prohlédnéte si kapitolu diagnostiky a
odstrafiovani zavad v uzivatelské pfirucce k zafizeni XR20-W.

RENISHAWE
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Nasledujici seznam vysvétluje vyznam kazdé stavoveé zpravy:

Predehrivani — Laser je aktualné v procesu zahfivani a neni jesté pfipraven na
pouziti.
OK — Laserové zafizeni je pfipojeno a pfipraveno na pouziti.

Slaby paprsek — Sila laserového signalu pfijimaného systémem XL-80 je slaba a
pfesnost méfeni systému mize byt nizsi, nez uvadi specifikace.

Ztrata paprsku — Sila laserového signalu pfijimaného systémem XL-80 je pfilis
slaba k tomu, aby byl systém schopen provozu. Pokud k této situaci dojde v
pribéhu testu, bude zapotfebi test znovu spustit.

Nestabilni — V laserovém signalu pfijimaném systémem XL-80 se vyskytuji
nepravidelnosti. Ty mohou byt zplsobeny nechténymi odrazy vracejicimi se do
systému XL-80. Kdyz se vyskytne tento chybovy stav, pfesnost méreni systému
mUze byt nizsi, nez uvadi specifikace.

Ztrata dat — Pocita¢ se spusténym programem Capture je zaneprazdnény, takze
data se ze systému XL-80 ztraci. To by mohlo byt zplsobeno jinou bézici aplikaci
na pocitadi vyuzivajici velké mnozstvi vykonu pocitace.

Nadmérna rychlost — Pohyb stroje je pfilis rychly a pfesnost méfeni systému
mUze byt nizsi, nez uvadi specifikace. Pokud k této situaci dojde v pribéhu testu,
bude zapotiebi test znovu spustit.

Nasyceni — Sila laserového signalu pfijimaného systémem XL-80 je pfilis vysoka
a pfesnost méfeni systému muze byt nizsi, nez uvadi specifikace. To mlize byt
zplsobeno optikou, ktera je velmi blizko k jednotce, kdyz se XL-80 nachazi v
rezimu vysokého vykonu laseru.

Prete€eni — Pro zafizeni XL-80 existuje pfilis mnoho dat k ulozeni. To mize
souviset s jinymi procesy spusténymi na pocitaci.

Komunikacni chyba — Dochazi k pferuseni komunikace mezi XL-80 a pocitacem.
MUzZe byt zptusobeno zavadou USB kabelu.
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Kalibrace - Provadéni postupu kalibrace otaceni.

Chybny kontrolni soucet - Konfigurace spoustéci jednotky je chybna. Pokud
se pfi restartovani systému tato zprava nevymaze, kontaktujte zastoupeni
spole¢nosti Renishaw.

Preruseni paprsku - Vysilaci jednotka a pfijima¢ nejsou vzajemné vyrovnany,
nebo je v drdze mezi spoustéci jednotkou a pfijimacem prekazka. Pokud k této
situaci dojde v pribéhu testu, bude zapotiebi test znovu spustit. Tato chyba se
automaticky vymaze, kdyz test neprobiha.

Preteceni vyrovnavaci paméti - Pro systém XM existuje pfili§ mnoho dat k
uloZeni. To mlze souviset s jinymi procesy spusténymi na pocitaci. Zavrete
vSechny aplikace a restartujte program CARTO.

Dioda spusténa - Byl detekovan problém s laserovym signalem. Pokud se pfi
restartovani systému tato zprava nevymaze, kontaktujte své mistni zastoupeni
spole¢nosti Renishaw.

Chyba laseru - Byl detekovan problém s laserovym signalem. Pokud se pfi
restartovani systému tato zprava nevymaze, kontaktujte zastoupeni spole¢nosti
Renishaw.

Nadmeérna rychlost - Pohyb stroje je pfili§ rychly a pfesnost méfeni systému
mUze byt nizsi, nez uvadi specifikace. Pokud k této situaci dojde v priibéhu testu,
bude zapotfebi test znovu spustit. Tato chyba se automaticky vymaze, kdyz test
neprobiha.

Predehfivani - Laser je aktualné v procesu zahfivani a neni jesté pfipraven na
pouziti.

Nestabilni - V detekovaném laserovém signalu se vyskytuji nepravidelnosti. Ty
by mohly byt zplsobeny nechténymi odrazy vracejicimi se do spoustéci jednotky.
Kdyz se vyskytne tento chybovy stav, pfesnost méfeni systému muize byt nizsi,
nez uvadi specifikace.
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Vysoké ruseni okolim - Pfijima¢ detekoval silnou urover okolniho osvétleni.
Mohlo by narusovat pfesnost méfeni otaceni.

Chybny kontrolni soucet - Konfigurace jednotky pfijimace je chybna. Pokud se
pfi restartovani systému tato zprava nevymaze, kontaktujte své mistni zastoupeni
spole¢nosti Renishaw.

Vybita baterie - Baterie v jednotce pfijimace nema témér zadnou zbyvajici energii
a musi byt vyménéna.

Slaby signal - Laserovy signal detekovany snimacem roll je pfilis slaby na méfeni.
To mGze souviset s mnozstvim okolniho osvétleni v prostiedi. Snizte Uroven zdrojl
okolniho osvétleni v blizkosti XM-60. Restartovanim softwaru nebo systému XM-
60 se tato zprava muze vymazat.

Slaby signal - Sila detekovaného laserového signalu je nizka a pfesnost méfeni
systému muze byt nizsi, nez uvadi specifikace. Tuto chybu Ize opravit sefizenim
vyrovnani komponent systému.

Preteceni vyrovnavaci paméti - Pro pfijima¢ XM existuje pfilis mnoho informaci
k ulozeni. To mUze souviset s jinymi procesy spusténymi na pocitaci. Zaviete
vSechny aplikace a restartujte program CARTO.

Ztrata paprsku - Paprsek roll je blokovan.

Neni k dispozici - Komunikace s pfijimacem se ztratila. Nejpravdépodobnéjsi
pfi¢inou je, ze pfijimac je vypnuty nebo je vybita baterie.

Roll mimo rozsah - Rozdil v indikaci chyby Roll mezi vysilaci jednotkou a
pfijimacem je pfili$ velky. Znovu vyrovnejte systém.

Pfimost mimo rozsah - Rozdil v pfimosti (vertikalni nebo horizontalni) je pFilis
velky. Znovu vyrovnejte systém.
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Stavové zpravy XR20-W

Vypnuto — Zafizeni pfeSlo do Usporného rezimu, z néhoz jej Ize probudit kliknutim
na DRO.

Chyba serva/snimace — Doslo k chybé ve zpétné vazbé serva, ktera zpuisobila,
Ze zafizeni ztratilo své referen¢ni odkazy. Pravdépodobné to bylo zplisobeno
nadmérnymi vibracemi nebo rusenim béhem testu. Znovu provedte referovani a
opakované spustte test..

PreteCeni vyrovnavaci paméti — Zafizeni XR20-W ma pfili§ mnoho dat k uloZeni.
To mize souviset s jinymi procesy spusténymi na pocitaci. Zaviete vSechny
ostatni aplikace a restartujte program CARTO.

Porucha snimaée — Byl zjiStén problém se systémem snimace XR20-W.
Kontaktujte mistni zastoupeni spole€nosti Renishaw.

Neni referovano — Doslo k navazani komunikace, ale zafizeni XR20-W nema
referenéni odkazy.

Vybita baterie — Baterie v zafizeni nema témér zadnou zbyvajici energii a musi
byt dobita.

OK — Referovano a zafizeni je pfipraveno provést méreni.

XR20 odpojeno — Doslo ke ztraté komunikace s XR20-W. Nejpravdépodobnéjsi
pfi¢inou je, ze se zafizeni vypnulo nebo je vybita baterie

(L)

RENISHAWE

apply innovation™

Stavoveé zpravy systému XC-80

Kdyz je zafizeni XC-80 pfipojeno k pocitadi, ikona XC-80 zmodra a zobrazi se
vyrobni &islo.

e Pops

»Symbol vzduchu“ zobrazuje informace o teploté vzduchu,
tlaku vzduchu a relativni vihkosti vzduchu (absolutni
vlhkost jako procento maximalni vihkosti pfi aktualni
teploté).

ﬂ)
)

~Symbol atomu“ zobrazuje informace o teploté materidlu ze
snimacu teploty materialu 1, 2 a 3 (pokud jsou pfipojeny).
Pod tfemi hodnotami snimac¢t materialu je uvedena dalsi
hodnota uvadeéjici primér vSech pfipojenych snimact
teploty materialu. Kdyz je zvolena moznost ,pevna teplota
materialu“, hodnota primérné teploty materialu bude
nahrazena hodnotou uvadéjici pouzivanou pevnou teplotu
materialu.

Stavova lista snimace — Vlevo od kazdé hodnoty snimace je stavova lista s
rliznymi barvami, které pfedstavuji nasledujici stavy:

e ———

Snimac pripojen a odesila data.

Snimac nepfipojen.

Snimac pfipojen, ale byla zjiSténa porucha.
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— | Poznamka: U XM-60 je funkce zalozky ,Vyrovnat“ identicka pro
~ ' vsechny rezimy.

Ovladani zalozky ve spodni ¢asti obrazovky poskytuje postup procesem méfeni
(pocinaje zleva). U zafizeni XM-60 nebo XR20-W existuje zalozka ,vyrovnat,
xdefinovat® a ,zachytit“. U XL-80 je zde zalozka ,definovat” a ,zachytit”.

U zafizeni XM-60 zalozka ,Vyrovnat“ obsahuje ter¢ pro vyrovnani laserovych
paprskll s pfijima¢em a ukazatel pro vyrovnani vysilaci jednotky a pfijimace pro
mérfeni chyby roll.

Pokud je zjisténo nevyrovnani pfijimace ve sméru pitch a yaw, pfi opusténi
zalozky Vyrovnat se rozbali ,dal$i ovladace vyrovnani“. V pfipadé potfeby Ize toto
ignorovat opusténim této zalozky.

U zafizeni XR20-W zalozka ,Vyrovnat“ obsahuje fadu tlacitek krokového ovladani,
ktera pomahaiji uzivateli vyrovnat laserovy zdroj pro dosazeni dobré sily signalu.
Aby krokova tlacitka fungovala, uzivatel musi zafizeni XR20-W zreferovat
Reference

Posun o 0,5° po sméru hodin

Posun 0 0,1° po sméru hodin
Posun o 180°

Posun o 0,1° proti sméru hodin

Posun o 0,5° proti sméru hodin

— Poznamka: Podrzte del$i dobu stisknuta tlagitka 2 nebo 6, ¢imz provedete
- I nasledujici pohyb: krok, pomaly posun, rychly posun

RENISHAWE

apply innovation™

V rezimu XM-60 existuje vlevo dole na zalozce vyrovnani moznost ,kontrola
okolniho osvétleni®. Okolni osvétleni mize ovlivnit pfesnost méfeni otaceni.
Chcete-li zkontrolovat okolni osvétleni, stisknéte ikonu ,pfehrat“ a poté posurite
testovanou osu v celém rozsahu osy. Stisknéte ikonu ,zastavit”. Zaskrtnuti znadi,
e detekované okolni osvétleni je na normdlini a pfijatelné tGrovni. Zluty trojihelnik
znadi, ze detekované okolni osvétleni ma pfilis vysokou intenzitu a mohlo by
pfipadné ovlivnit méfeni otaCeni systému XM-60. Podrobnosti naleznete v kapitole
»Opatfeni pro testovani“ v uzivatelské pfiru¢ce k XM-60.

Kdyz je systém vyrovnan, vyberte zalozku ,definovat® a pfejdéte na dalsi fazi
procesu.

Zalozka ,definovat” umoznuje nastaveni parametru testu. Pokud je nactena
stavajici metoda testu a neni potfeba ji upravit, tuto fazi Ize preskocit.

zku$ebni metoda neni idealni. Umisténim kurzoru na vystrazny symbol se

3 Poznamka: Zalozka ,Definovat* mize zobrazit vystrazny symbol, kdyz
vam zobrazi parametr, ktery mozna bude potfeba zménit.

Nazev testu — Zadejte nazev testu.
Operator stroje (volitelné) — Zadejte jméno operatora provadéjiciho test.

Poznamky (volitelné) — Zadejte libovolné informace, které mohou byt uzite¢né.

11



CARTO Capture

Nazev (volitelné) — Zadejte nazev testovaného stroje.

Vyrobni éislo (volitelné) — V pfipadé potfeby zadejte vyrobni ¢islo testovaného
stroje.

COE — Zadejte soucinitel tepelné roztaznosti testovaného stroje. Pouziva se ke
korekci méfeni, kdyz je snima¢ materialu pfipojen, aby zobrazoval vysledky v
-,NTP“ (normal, teplota a tlak).

Pevna teplota materialu - Zaskrtnéte policko pevné teploty materialu, chcete-li
manualné zadat konstantni hodnotu, ktera bude pouzita pro teplotu materialu.
Kdyz je toto poli¢ko zaskrtnuto, hodnoty ze v8ech pfipojenych snimacu teploty
materialu budou ignorovany.

Cilové rozliSeni — Zadejte pocet desetinnych mist, ktera budou pouzita pro
polohu cill. Cilové rozliSeni by nemélo byt vy$Si nez rozliSeni testovaného stroje.

Geometricka osa — Vyberte osu v testu, ktera se shoduje s nastavenim. V rezimu

XM-60 existuje také moznost ,Automaticka detekce”, coz znamenad, ze pohybuijici
se osa je detekovana béhem automatické detekce chybovych znamének.

Osa - Vlastni nazvy os Ize nakonfigurovat vybérem moznosti ,geometricka osa“
pro dany stroj a nasledné rué¢nim zadanim ,nazvu osy“. Aplikace Explore zobrazi
snimana data s pfidélenym nazvem osy po provedeni testu.

Chyba - P¥i nastaveni uhlového testu nebo testu pfimosti pfi pouziti XL-80
stanovte chybu, ktera je mérena. Bude stanovena orientaci optiky stroje.

apply innovation™

Pfed sepnutim — Doba pfed bodem sepnuti.
Po sepnuti — Doba po bodu sepnuti.
Zdroj sepnuti

e Manualni — Spousti snimani dat pomoci klavesy F9, prostfedniho tlagitka mysi
nebo tlacitka sepnuti v aplikaci.

e TPin — Spousti snimani pomoci sepnuti z externiho zafizeni.
¢ Hodnota:

e Rostouci hrana — spusti se, kdyz hodnota ¢teni laseru prekroci spinaci
prahovou hodnotu v kladném sméru.

» Klesajici hrana — spusti se, kdyz hodnota ¢teni laseru prekro¢i spinaci
prahovou hodnotu v zaporném sméru.

e VysS8i nez — spusti se kdykoli, kdyz je hodnota ¢teni laseru vyS$Si nez spinaci

prahova hodnota.

* NizSi nez — spusti se kdykoli, kdyZ je hodnota ¢teni laseru nizsi nez spinaci
prahova hodnota.

* Uroven sepnuti — je kritérium pro libovolnou z uvedenych moznosti ,hodnoty*.

Chody — P¥i stanoveni cilové sekvence musi byt stanoven smér, ze kterého bude
kazdy cil dosazen. Chody mohou byt nasleduijici:

¢ Jednosmérny — Kazdy cil je dosazen pouze z jednoho sméru.

¢ Obousmeérny — Kazdy cil je dosaZzen z obou smér(.

12
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Druh sekvence — Vyberte druh sekvence, ve které se stroj pohybuje mezi cili pro
ziskavani dat. Prectéte si pfilohu, kde jsou uvedeny drahy pohybt dostupnych
druhd sekvenci.

Prvni cil — U testované osy zadejte prvni polohu méfeni.
Posledni cil — U testované osy zadejte posledni polohu méfeni.

Interval — U testované osy zadejte vzdalenost z kazdého cile ziskavani dat do
dalsiho cile ziskavani dat v fadé. Pokud je stanoven interval, zadani poctu cilli na
chod neni pozadovano.

Cile na chod — Zadejte pocet cilll ziskavani dat pro kazdy chod (véetné prvniho
cile a posledniho cile). Pokud je stanoven pocet cili na chod, zadani intervalu neni
pozadovano.

Pocet chodi — Stanovte pocet opakovani cilové sekvence.

Prebéh — Stanovte pozadovanou oblast obratky na koncich os. U jednosmérnych
chodu je pfebéh vzdalenosti, o kterou se stroj posune pry¢ z prvniho cile

pred navracenim (viz obrazek 1 v pfiloze). U dvousmérnych chodl je pfebéh
vzdalenosti pfed prvnim cilem a vzdalenosti za poslednim cilem, o kterou se stroj
posune pfed navracenim (viz obrazek 2 v pfiloze).

Upravit cile — Okno upravit cile Ize pouzit ke kontrole sekvence cill, které byly
stanoveny vySe. Chcete-li editovat cil, vyberte jej a zdejte pozadovanou cilovou
polohu. Existuje zde také funkce nahodile rozdélit, ktera posune cilovou polohu na
nahodnou hodnotu. Ta bude mensi nez 10 % z intervalu mezi sousednimi cili.

Pouze pro Prolozeni dynamickych dat:
Staticky posuv — Zadejte rychlost pohybu stroje pfi pfesunu mezi statickymi cili.

Pocet dynamickych cykll — Stanovte pocet opakovani sekvence snimani
dynamickych dat.

Dynamicky posuv — Zadejte rychlost pohybu stroje pfi pfesunu mezi
dynamickymi cili.

apply innovation™

Primérovani - ,Primérovani hodnot laseru” mize byt pouzivano k prfekonani
kolisani externich vlivl, jako jsou vibrace, slaba stabilita stroje nebo vzduchové
turbulence. Uzivatel si miize zvolit mezi moznostmi ,,zadné" (zadné priimérovani),
,rychlé“ (kratkodobé priimérovani) nebo ,pomalé“ (dlouhodobé primérovani). U
vétsiny aplikaci se doporucuje ,rychlé“ primérovani dat.

»2Zadné“ — Neni pouzito zadné primérovani dat.

,»Rychlé“ — Software priméruje hodnoty z laseru ziskané za jmenovité obdobi
462,5 milisekundy a zobrazi vysledky v zobrazeni méfeni. Pro primérovani je
pouzita metoda Boxcar.

»Pomalé*“ — Software priméruje hodnoty z laseru ziskané za jmenovité obdobi
3,7 sekundy a zobrazi vysledky v zobrazeni méfeni. Pro primérovani je pouzita
metoda Boxcar.

Existuji ¢tyfi typy spinacu: poloha, manualni, Tpin a ¢asovy.

Spinani polohou — Tento rezim automaticky ziskava data porovnanim hodnoty
laseru s cilovou polohou a automaticky zaznamenava hodnotu, kdyz je stroj v
ramci limitd uvedenych pro ,toleranci®, ,,obdobi stability“ a rozsah ,stability*.

e Tolerance — Vzdalenost libovolné strany (plus nebo minus) cile, kde jsou data
ziskana, je povazovan za pfijatelny. Pokud je vzdalenost mezi méfenou polohou
stroje a cile vétSi nez hodnota ,tolerance®, pak je hodnota ,mimo toleranci“ a
data nejsou ziskana.

 Obdobi stability — Casové obdobi, po které stroj musi setrvat v ramci ,rozsahu
stability“ (viz dal&i definice), aby bylo méreni zachyceno. Pokud méfena poloha
pohybuijici se ¢asti stroje nesetrva v ramci definovaného ,rozsahu stability” mini-
malné po obdobi stability, data nejsou ziskana.
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¢ Rozsah stability — maximalni polohova odchylka, kterou stroj musi udrzet, aby
byla povazovana za dostate¢né stabilni pro ziskavany cil. Pokud méfena poloha
stroje kolisa o vice nez je ,rozsah stability”, kritérium ,rozsahu stability“ neni
splnéno a data nejsou ziskana.

Manualni spinani — Ziska data, kdyz uzivatel stiskne klavesu F9 na klavesnici
nebo pouzije kolec¢ko mysi.

Spinani TPin (vzdalené) (pouze XL-80) — Ziska data, kdyz je pfijaty puls spinace
prostfednictvim pomocného konektoru I/O. Existuji rizné zpUsoby, kterymi Ize puls
spinace vytvofit, napf.:

¢ Pfimo z fidiciho systému stroje
e Pomoci dotekové sondy

e Z relé nebo spinace

DalSi informace o spousténi TPin jsou uvedeny v navodu k laserovému systému
XL.

Casové spinani - Ziska data pokazdé, kdyz uplyne ¢asové obdobi.
Detekce rychlosti posuvu (pouze XR20-W)
Existuji tfi typy detekce posuvu: automaticka, manualini a sledovani polohy.

e Automaticka — stroj provede pohyb pfebéhu a XR20-W automaticky vypocita a
pouZije posuv.

e Manualni — kdyz je zvolena manualni detekce posuvu, musi byt zadana rychlost
posuvu, ktera se shoduje s programem soucasti.

¢ Sledovani polohy — toto nastaveni umoznuje uzivateli provadét ziskavani dat v
situacich, jako je manualni pohyb testované osy, pokud posuv neni konstantni.
Funguje sledovanim sily signélu laseru a polohovanim optického prvku za uce-
lem optimalizace signalu.

apply innovation™

Prodleva zamknuti — (pouze XR20-W) — Nékteré obrabéci stroje maji na ose
otaceni mechanickou brzdu pro zablokovani osy mezi pohyby. Pouziti brzdy mlze
Casto zplsobit malé, ale méfitelné vibrace osy. Pokud k tomu dojde tehdy, kdyz
se XR20-W pokousi o provedeni bodu méreni, vibrace v ose zplsobi, ze nebude
mozné ziskat data.

Pokud tomu chcete predejit, stanovte dobu prodlevy v sekundach, které zpozdi
zahdjeni ziskavani dat u kazdého bodu. Diky tomu bude mit stroj ¢as zablokovat a
stabilizovat osu, nez software zahaji ziskavani dat.

Vlastni opticky faktor (pouze uhlové méreni)

Uhlovy faktor je odvozen od separace mezi dvéma odrazedi v thlovém odrazedi.
PFi pouziti kalibrovanych uhlovych optickych prvkd povolte moznost ,Viastni
opticky faktor a zadejte ,zméreny uhlovy faktor” z kalibracniho certifikatu.

— ) Poznamka: Toto plati pouze pro Uhlové optickeé prvky kalibrované
— I spole¢nosti Renishaw.

Kdyz je proveden a ulozen test XL-80, XM-60 nebo XR20-W, testovaci metoda se
automaticky ulozi do databaze.

Chcete-li vytvofit testovaci metodu, aniz byste museli spustit test, pouzijte ikonu

»ulozeni testovaci metody“ v pravém dolnim rohu obrazovky na zéalozce ,definovat®.
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& UPOZORNENI

Tento software vytvafi CNC part programy, které by pfi spusténi mohly zpUsobit
kolizi nebo poruchu stroje. Vytvofené part programy musi byt pfed pouzitim
zkontrolovany zkusenymi programatory obrabécich strojd. VSechny programy

by mély byt pfed spusténim zkontrolovany a meély by byt poprvé provedeny
nizkou rychlosti. Pfedpoklada se tedy, Zze uzivatel je podrobné seznamen s
provozem obrabéciho stroje a jeho fidiciho systému a zna umisténi vSech spinac
nouzového vypnuti. Pokud je také nezbytné obsluhovat stroj se sejmutymi

nebo deaktivovanymi ochrannymi kryty nebo bezpeénostnimi funkcemi, je
zodpovédnosti obsluhy zajistit, aby byla pfijata alternativni bezpe&nostni opatfeni
v souladu s navody k obsluze vyrobce nebo pfislusnymi pfedpisy. Bezpecnostni
postupy by mély byt v souladu s posouzenim rizik ze strany uzivatele.

Definujte parametry, které budou pouzity k vytvofeni part programu.
ID programu - Zadejte nazev vytvareného part programu.

Rychlost posuvu - Zadejte rychlost pohybu stroje pfi pfesunu mezi cili. Jednotky
vzdalenosti jsou definovany z jednotek konfigurovanych v nastaveni. Kdyz jsou
jednotky nastaveny na metrické, vzdalenost je stanovena v mm. Kdyz jsou
nastaveny na imperialni, vzdalenost je stanovena v palcich. Cas je vzdy uvadén
v minutach. Pouze pro zafizeni XR20-W jsou dostupné jednotky posuvu °/min, °/
sec, ot./min.

Cas prodlevy — Zadejte délku asu, po ktery ma fidici systém stroje setrvat v
klidu v kazdé cilové poloze. Hodnota této prodlevy bude automaticky vytvofena
na zakladé spinace ,obdobi stability“ a ,,primeérovani®. Tu Ize v8ak zrusit zadanim
nové hodnoty.

Typ fidiciho systému - Pouzijte rozbalovaci seznam ke zvoleni fidiciho systému
stroje, pro ktery bude vytvofen part program.

Zahrnout varovani - Standardné jsou do vytvafenych part programl vkladana
textova upozornéni. Chcete-li tento text vyloucit, zruste zaSkrtnuti poliCka.

apply innovation™

Zahrnout pohyby detekce znaménka (pouze XM-60) - Je dUlezité definovat
orientaci a smér os stroje ve vztahu k laserovému systému. Program Capture
automaticky detekuje orientaci a smér os, kdyz se osa X, Y a Z posune o malou
vzdalenost (minimalné 100 um). Standardné budou tyto malé pohyby zahrnuty
do vytvofenych part programu. Chcete-li vyloucit tyto pohyby z vytvarenych part
programd, zruste zaskrtnuti policka.

Okno kontroly - Kdyz je vytvofen program dilce, zobrazi se v okné kontroly. Toto
okno pouzijte k procitani vytvofeného part programu a pfipadné k jeho manualni
upravé. Po kontrole vyberte ikonu ,ulozeni part programu* k uloZeni souboru.

Zalozka zachytit je v oblasti pouzivané ke spusténi testu, jakmile jsou definovany
parametry testu. Graf a tabulka zobrazuji vysledky ziskanych dat béhem testu a
po ném. U dvousmérnych chodu jsou zpétné chody (z posledniho cile smérem k
prvnimu cili) naznaceny ¢ervenymi liniemi na grafu a bilymi Sipkami v tabulce.

Chcete-li kalibrovat osy, které zobrazuji polohu ¢iselng, ale nemohou se posouvat
presné na definovany cil, je mozné provést ,zivou editaci cild“. Vice informaci je
uvedeno v ,nastaveni®.

Stisknéte ikonu ,spusténi testu” k zahajeni procesu ziskavani dat, kdyz je stroj
umistén na prvnim cili. Pokud od posledniho pferuseni paprsku nedoslo ke
stisknuti ikony srovnavaci roviny, dialogové okno vas vyzve k tomu, ze by mél byt
systém datumovan..

Béhem linearniho méfeni osy systém XM-60 provadi postup automatické kalibrace
roll po stisknuti ,spusténi testu”. Po dokonceni se zobrazi vyzva k provedeni
pohybU stroje, aby systém detekoval orientaci a smér os. Pokud nelze s jednou
nebo nékolika ze tfi os stroje pohybovat, stisknéte ikonu pfeskoceni 0s. V tomto
pfipadé se zobrazi 3D schéma a orientaci a smér prfesko€enych os je potfeba
manualné stanovit.

—_— I Poznamka: Je mozné ,preskocit” maximalné 2 osy.
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Na zac¢atku testu rotaéni osy provede XR20-W kalibraci uhlovych optickych prvki.

Tim se velmi pfesné zméfi separace dvou optickych prvka v rotaéni hlavé a
kompenzuji se pfipadné malé uhlové nerovnosti optického prvku.

Stisknéte ikonu ,ukonéeni testu“ k ukonéeni procesu ziskavani dat. Data ziskana
béhem testu Ize nasledné ulozit a analyzovat.

— I Poznamka: Data nejsou ulozena, dokud neni manualné stisknuta ikona
ulozeni.

Stisknéte ikonu ulozit, aby doslo k ulozeni dat testu do databaze. Data bude
nasledné mozné kdykoli analyzovat v programu Explore.

Stisknutim ikony ,analyza“ se otevfe program Explore s daty z posledniho
uloZzeného testu. DalSi podrobnosti o pouzivani programu Explore jsou uvedeny v
uzivatelské priruc¢ce programu Explore.

— I Poznamka: Data nejsou ulozena, dokud neni manualné stisknuta ikona
ulozeni.

Nastaveni dynamické analyzy (pouze P¥izplisobeni dynamickych dat) —
Nastavte pocet cilt pouzitych pro dynamickou analyzu pfi zobrazeni vysledku
pfimosti v aplikaci Explore.

Zalozka ,Definovat umozriuje nastaveni parametr( testu. K dispozici jsou tfi typy
zachyceni cile:

Data budou zachycena pfi kazdém stisknuti klavesy F9 na klavesnici nebo
prostfedniho tlacitka mysi. Vyberte budto rychlé primérovani (hodnoty z laseru

RENISHAW/&
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jsou zprimérovany za 462,5 ms) nebo pomalé pramérovani (hodnoty z laseru jsou
zprimeérovany za 3,7 s).

— | Poznamka: Na zakladé pouzitého primérovani mize dojit k tomu, zZe

~» hodnoty polohy mohou zpozdovat ¢teni skuteéné polohy osy. Dojde také k
prodlevé mezi zastavenim pohybu a ustalenim hodnoty linearni polohy.
Vzhledem k tomu by uzivatelé méli stisknout tlacitko k sepnuti pouze tehdy,
kdyz se linearni poloha zobrazena v softwaru pfestane ménit.

Kdyz zvolite ,automatické” zachyceni, data budou ziskana pokazdé, kdyz bude
zprimérovana linearni hodnota stabilni. Kritéria stability pozadovana pro spina¢
jsou takova, Ze laserovy signal zlistava v ramci ,rozsahu stability“ minimalné po
dobu ,stability“.

— | Poznamka: Protoze zprimérovana linearni hodnota musi byt pro
zachyceni stabilni, doba prodlevy stroje pro ziskani dat bude minimalné
dobou pridmérovani (napf. 3,7 s u pomalého pramérovani) plus doba
stability.

Snap tolerance

PFi navratu do polohy, ktera jiz byla ziskana, novy datovy bod nahradi stary datovy
bod, pokud vzdalenost mezi nimi bude mensi nez ,snap tolerance”.

Kdyz je zvoleno ,plynulé“ zachyceni, data Ize ziskavat béhem pohybu bez nutnosti
prodlevy. Data budou ziskana pokazdé, kdyz se linearni poloha posune o ,interval
zachyceni*.

— | Poznamka: Pokud interval ziskanych dat bude vypadat jako
~p nerovnomeérny, bude rychlost pohybu pro zvoleny ,interval zachyceni pfili$
vysoka. Snizte rychlost pohybu, nebo zvyste ,interval zachyceni“.
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Vizualni indikatory umoznuji zivé zobrazeni chyb péti kanalll. Stupnice kazdého
indikatoru muize byt nastavena Upravou ¢isla vedle ikony pera.

Existuje pét chybovych kanall, které Ize zobrazit ve vztahu k linearni poloze.
PFimo pod listou sily signalu je panel se zaskrtavacimi poliky, kterymi mizete
zvolit zobrazeni ¢€i skryti grafli chybovych kanald.

— | Poznamka: | kdyz je chybovy kanal skryty, data budou stale pro dany
chybovy kandl zaznamendavana na pozadi.

Stisknéte ikonu ,spusténi testu“ k zahajeni procesu ziskavani dat, kdyz je stroj
umistén na prvnim cili. Pokud od posledniho pferuseni paprsku nedoslo ke
stisknuti ikony srovnavaci roviny, dialogové okno vas vyzve k tomu, ze by mél byt
systém datumovan. Stisknéte ikonu ,ukoncéeni testu” k ukonéeni procesu ziskavani
dat.

Nastaveni koncového bodu se pouziva k odstranéni chyby sklonu z chybovych
kanall vertikalni pfimosti, kdyz pfepinac ,,Odstranéni sklonu“ pfepnete do polohy
”on“

— | Poznamka: nastaveni koncového bodu se pouzije pouze tehdy, kdyz jsou
ziskany minimalné tfi datové body.

RENISHAW/&

apply innovation™
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* Vertikalni teCkovana Cara zobrazuje aktualni linearni polohu. V8echna ziskana data se zobrazi v tabulce ve spodni &asti obrazovky. Do
databaze se neulozi zadna data ziskana v rezimu free-run. Tlagitko Kopirovat

¢ Horizontalni teCkované ¢ary zobrazuiji aktualni chybové hodnoty.
umoznuje vloZeni dat do jinych program0 (napf. do tabulkového procesoru).

¢ Tlacitko Kopirovat umoznuje viozeni kazdého grafu do jinych program( ve formé
obrazku.

* Vedle kazdého grafu se zobrazuje ikona znacici, ktery chybovy kanal se aktu-
alné zobrazuje. Najedte kurzorem na ikonu, ¢imz zobrazite nazev chybového

kanalu.
. . .y , . . . Poloha >
Znaménkova konvence pouzita ke stanoveni toho, ktery smér je pro chybové
kanaly kladny, je zobrazena zde:
Horizontalni pfimost -
2
1 3 Vertikalni pimost S

Roll ?k

Pitch

Yaw >|<
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Priloha - Druhy sekvenci

Linearni sekvence

V rezimu ,linearni sekvence” je kazdy cil dosazen postupné.

Jednosmérny - Pokud je smér nastaven na jednosmérny, kazdy cil je béhem Obousmeérny - Pokud je smér dvousmérny, kazdy cil je béhem chodu dosazen
kazdého chodu dosazen jednou, pocinaje prvnim cilem a kon¢e poslednim. dvakrat, tj. kazdého cile je dosazeno z obou smérd.
Prvni cilové poloha Posledni cilova poloha Prvni cilova poloha Posledni cilova poloha
e
>e----o
i
—>e
>@--nna
Obrazek 1 — Linearni data ziskana 2 jednosmérnymi chody P

®  =Cilziskan = Pohyb pfebéhu Obrazek 2 — Linearni data ziskan 2 obousmérnymi chody

-
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Vratna sekvence — jednosmeérna
V rezimu ,vratné sekvence“ je kazdy cil dosazen sekvenéné podle Prvni cilova poloha Posledni cilova poloha

stanoveného poctu chodu.

Jednosmeérny - Pokud je smér nastaven na jednosmérny, kazdy cil je dosazen
pouze z jednoho sméru. Po zastaveni v kazdém cili se stroj posune zpét smérem
k pfedchozimu cili o vzdalenost pfebéhu a nasledné se vrati do daného cile. To se
opakuje, dokud se pocet dosazeni cile nerovna ,pocétu chod(l“. Stroj se nasledné
posune do dalSiho cile v pofadi a proces se opakuje.

[ ) = Cil ziskan

>¢
1
1)
1 e
i = Pohyb pfebé&hu !
1 1

Obrazek 3 — Vratna data ziskana 2 jednosmérnymi chody
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Vratna sekvence — obousmeérna

Prvni cilova poloha Posledni cilova poloha
Obousmeérny - Pokud je smér nastaven na obousmérny, pohybliva ¢ast stroje se
stfida mezi dvojicemi sousednich cili a vdechna dosazZeni jednoho cile z jednoho b
sméru jsou dokoncCena predtim, nez je stejny cil dosazen z opatného sméru. |
Béhem vratného testu se pohybliva ¢ast pohybuje postupné podél trasy z prvniho '
cile do posledniho a tim jsou postupné dokon&eny v&echny chody pro kazdy cil. i
[}
'
1
— >
>0
® = Cil ziskan o<
4 >0
i = Pohyb pfebéhu
|' <
>9
o<
>¢
o<
;
—
]
]
----- 1
1
1
Obrazek 4 — Vratna data ziskana 2 obousmérnymi chody o—-
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Kyvadlova sekvence — jednosmérna

V kyvadlovém rezimu se pohybliva ¢ast stroje pohybuje postupné Prvni cilova poloha Posledni cilova poloha
pres cile, pocinaje prvnim a konce poslednim.
pmmmm
1
Jednosmeérny - Pokud je smér nastaven na jednosmérny, kazdy cil je dosazen :
pouze z jednoho sméru. Po zastaveni v kazdém cili se stroj posune zpét smérem '
k pfedchozimu cili o vzdalenost prfebéhu a nasledné se vrati do daného cile. To se I !

opakuje, dokud se pocet dosaZeni cile nerovna ,poctu chodd*. Stroj se nasledné :
posune do dalSiho cile v pofadi a proces se opakuje. !

[ ) = Cil ziskan

>¢
]
)
I . e
i = Pohyb prebéhu !
1 1

Obrazek 5 — Kyvadlova data ziskana 2 jednosmérnymi chody
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Kyvadlova sekvence — obousmeérna

. . . . . .o . Prvni cilova poloha Posledni cilova poloha
Obousmeérny - Pokud je smér nastaven na obousmérny, kazdy cil je dosazen
ze dvou sméru. Po zastaveni v kazdém cili se stroj posune pry¢ z cile o pfebéh a I
vrati se do daného cile v obou smérech. To se opakuje, dokud se pocet dosazeni ¢
cile z obou smérl nerovna ,pocétu chodd”. Stroj se posune do dal$iho cile v pofadi ' Y \
a proces se opakuije. |
S rs—
1
1
—>e----- .
0<—E
[ ] = Cil ziskan
g T 1
1
rF===== 1
] = Pohyb preb&hu e ce—"
. :
Iﬁ‘ ----- L]
1
:

Obrazek 6 — Kyvadlova data ziskana 2 dvousmérnymi chody
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Sekvence ISO-10360

V rezimu ,sekvence 1SO-10360“ (pro pouziti pouze s linearnim méfenim) se
pohybliva ¢ast stroje pohybuje z prvniho cile do kazdého z dal$ich cild postupné a
vrati se k méfeni prvniho cile pfed dosazenim kazdého nasledného cile.

Kdyz pohybliva ¢ast stroje prejede z prvniho cile do posledniho cile, je dokoncen
jeden chod. Tento proces se opakuje u kazdého nasledného chodu.

[ ) = Cil ziskan

= Pohyb pfebéhu

RENISHAWE
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Prvni cilova poloha

Posledni cilova poloha

S
[}
1
—>e
>¢
1
1
=== =m - eemem======= 4
1
[}
—>
>9
]
]
T T R, 1
[}
1
>
>0
]
1
1
Pmmmmm e memee == === 4
1
[}
—>
>e

Obrazek 7 — Data 1ISO-10360 ziskana 2 jednosmérnymi chody
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