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Tato stranka zamérné neobsahuje zadné informace.
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Pravni informace

Zaruéni podminky Bezpecénost

Pokud jste se spole¢nosti Renishaw nedohodli a nepodepsali samostatnou Pred pouzitim laserového systému si pfectéte pfiruCku Bezpecnostni
pisemnou dohodu, zafizeni a/nebo software se prodavaji v souladu se informace o laseru XL (Renishaw, obj. €. M-9908-0363) nebo pfiru¢ku
standardnimi obchodnimi podminkami spole¢nosti Renishaw, které jsou Bezpecnostni informace o laseru XM (Renishaw, obj. €. M-9921-0202).

dodavany spole¢né s takovym zafizenim a/nebo softwarem nebo jsou
dostupné 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 tfeti strany plati samostatné
obchodni podminky dodavané s takovym zafizenim a/nebo softwarem.
Podrobnosti zjistite u svého dodavatele.
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Nastaveni testu  Testovaci sekvence apply innovation™

I Konfigurace Monitor zafizeni ﬁ RE N I S HAW

Prechod z laseru XL na CARTO

Funkce importéru umoznuje snadny pfechod
ze softwarovych aplikaci LaserXL a RotaryXL
na softwarovou sadu CARTO. Umozhuje
importovat zkuSebni data a zkuSebni metody
Laser10, LaserXL a RotaryXL, které poskytuji
s data v jediném umisténi databaze. Import

| zkuSebnich dat automaticky vytvofi zkuSebni
metody a umozni pouziti stavajicich program
soucasti stroje. Video ,Jak na to“ obsahuje
pokyny k provedeni procesu prechodu.

Najdete ho na strance podpory CARTO:
http://www.renishaw.com/carto-support.

POZNAMKA: Funkce importéru se nachdazi na vstupni strance aplikace
Explore.
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| Konfigurace Monitor zafizeni

Nastaveni testu = Testovaci sekvence

Domovska obrazovka

Domovska obrazovka umoznuje uzivateli nastavit novy test nebo pouzit
stavajici test z databaze. Chcete-li se z jakéhokoli mista vratit na domovskou
obrazovku, vyberte ikonu domecku v levém hornim rohu obrazovky.

Novy test — XL-80

Pfi pouziti XL-80 vyberte ikonu
,Linearn“, ,Uhlovy*, ,Pfimost
(kratka nebo dlouha vzdalenost)
nebo ,Dynamicky” (linearni nebo
uhlovy) pro nastaveni nového testu
ve vybraném rezimu méfeni.

(1)

XL-80 Uhlové chyby
XM-60 Pfimost (kratka)
XR20 Pfimost (dlouhd)

Dualni laser XL-80 Dynamicka (linearni)

Linearni polohovani Dynamicka (uhlova)

RENISHAW &

apply innovation™

Dynamicky rezim — Umoznuje dynamické snimani dat pomoci XL-80 v plné
snimaci frekvenci 50 kHz v linearnim a uhlovém rezimu. Pfi této frekvenci je
¢as omezen na 2 minuty dat.

Jsou zde k dispozici dva rezimy snimani:
o Zivadata
e Sbérdat

Ulozena data jsou ve ,formatu souboru®, ale Ize je analyzovat pfimo
z aplikace Capture ihned po dokon&eni nebo je Ize prochazet pomoci
aplikace Explore.

Tato data nejsou aktualné uloZzena do databaze.
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| Konfigurace Monitor zafizeni

Nastaveni testu = Testovaci sekvence

Novy test — XM-60
Pfi pouziti XM-60 existuji tfi rezimy, z nichZ je mozné si vybrat:

Rezim zaloZeny na cili — 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 — Pocet a polohy cilG a po¢et dynamickych cykld
snimani dat pfimosti jsou definovany pfed zahajenim testu. Po dokon&eni
testu Ize vysledky ulozit a otevfit v aplikaci Explore k provedeni analyzy

a vytvofeni protokolu podle mezinarodnich norem. Rozbalovaci nabidka
umoznuije uzivateli pokratovat v nedokonéeném testu.

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

Novy test — Rotacni
Pro méfeni osy otaceni pomoci XR20 vyberte tlagitko Rotacni.

Rotaéni rezim — Tento rezim Ize pouzivat s XL-80 nebo XM-60. Postup prace
je velmi podobny rezimu zaloZzenému na cili popsanému vyse.

Mimo rotaéni osu — Rezim mimo osu umozfuje snimani dat pro rotacni osy,
kde je umisténi XR20 na stfed obtizné nebo nemozné.

apply innovation™

Novy test — Dualni laser
Pro dualni méfeni osy pomoci XL80 vyberte tla¢itko Dualni.

Dualni — MozZnost dualini laserové kalibrace umozniuje sou¢asné snimani dat
ze dvou laserd XL-80. To je vhodné zejména béhem kalibrace velmi velkych
portalovych obrabécich strojl, kdy Ize dobu kalibrace zkratit na polovinu.
Software ziska data ze dvou os. Obé osy maji stejné nastaveni cilti a oba
lasery pracuji ve stejném rezimu méreni. Automaticka kompenzace vlivu
prostfedi mlze byt zajisténa pouzitim jednoho kompenzatoru vlivu prostredi
XC-80, ktery plsobi na obou osach, nebo pouzitim dvou kompenzatord vlivu
prostiedi XC-80, kdy kazdy plsobi na jedné samostatné ose.

Otevreni testu

Stisknéte ikonu ,,Otevfit test” k zobrazeni ulozenych testd v databazi. Chcete-li
zobrazit vice nebo méné podrobnosti o ulozeném testu, zaskrtnéte pfislusna
policka v panelu ,Sloupce” na levé strané obrazovky nebo jejich zaskrtnuti
zruste. Sloupce Ize také presouvat podrzenim levého tlacitka mysi na zahlavi
sloupce a pfetazenim do strany. Vybérem metody testu a stisknutim ikony
otevieni se spusti nastaveni nového testu s tim, ze vSechna poli¢ka z tabulky
,Otevfit test budou automaticky vyplnéna.
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l Konfigurace Monitor zafizeni

Nastaveni testu  Testovaci sekvence apply innovation™

Obrazovka méreni

Nize uvedeny obrazek zobrazuje hlavni oblasti rozhrani Capture.
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Systém I Monitor zafizeni

Nastaveni testu = Testovaci sekvence

Nastaveni

Obecné
Uhlova optika — Zména mezi Gihlovymi optickymi prvky Renishaw a HP.

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

Povolit Zivou editaci cilti — Tento rezim ziskavani dat by mél byt pouzivan
s libovolnou osou, ktera se posune do polohy manualné, nebo s osou, ktera
zobrazuje svou polohu Ciselng, ale u které je obtizné umistit ji pfesné do cile.

V ramci tohoto rezimu ziskavani dat vam software indikuje, 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 zasSkrtnuta moznost ,Povolit Zivou
editaci cild“. Chcete-li zadat skuteénou polohu, vyberte cilovou polohu v
tabulce na zélozce ,Zachytit“ a zadejte hodnotu.

Signal aktivace — ZaSkrtnéte poli¢ko, pokud chcete, aby pfi kazdém
zachyceni dat zaznél zvukovy signal. Zvuk a hlasitost signalu Ize zménit v
nastaveni pocitace.

Upozornéni na kalibraci — Program CARTO standardné zobrazi varovani,
kdyz se pfipojeny systém XL-80, XM-60 nebo XC-80 pfiblizi k datu
doporucené rekalibrace. Nac¢asovani téchto varovani Ize upravit nebo
deaktivovat.

apply innovation™

Jednotky

Typ — V okné ,Nastaveni“ mliZzete uréit zobrazované jednotky a obecné
preference. Pfepnutim mezi ,Metrickymi“ a ,Imperialnimi jednotkami se
vSechny jednotky automaticky nastavi na zvoleny systém.

Cilové jednotky

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

Chybové jednotky

Linearni jednotky — Nastaveni ur€uje jednotky pouzivané k zobrazeni hodnot
linearnich chyb a chyb pfimosti.

Presnost linearnich jednotek — Hodnota ur€uje pocet desetinnych mist
zobrazenych u lineérnich chyb a chyb pfimosti.

Uhlové jednotky — Nastaveni uréuje jednotky pouzivané k zobrazeni
uhlovych chybovych hodnot.

Presnost uhlovych jednotek — Hodnota uréuje pocet desetinnych mist
zobrazenych u chybovych hodnot v Uhlovém rezimu.

Jednotky okolniho prostredi

Vyberte jednotky pouzivané k zobrazeni teploty a tlaku.

Jednotky rychlosti posuvu (pouze XR20)

Vyberte jednotky pouzivané pro uhlovy posuv.
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Systém I Monitor zafizeni

Nastaveni testu = Testovaci sekvence

Uzivatelské prizplisobeni

Motiv — Vyberte, zda ma mit aplikace Capture ,svétly“ nebo ,tmavy“ vzhled.

Informace uzivatelského testu o navrzich autokompletace — V zalozce
,Definovat” pro ,Informace o testu” je mozné pfidat ,Vlastni informace*.

Zde Ize pfidat moznosti pro rozeviraci seznam automatického dokoncovani.

Pomozte zdokonalit CARTO

Zvolte, zda chcete sdilet technické informace, které pomohou zlepSovat
systém CARTO.

apply innovation™

Stavova lista laseru

Lista v horni ¢asti obrazovky oznamuje stav laseru.

Prepnuti znaménka

Stisknéte ikonu ,,Pfepnuti znaménka“ k pfepnuti pouzivaného znaménka

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

Srovnavaci rovina (pouze linearni méreni)

Funkce ,,Srovnavaci rovina“ stanovi aktualni polohu osy stroje jako referencni
polohu. V&echna méfeni budou provedena ve vztahu k referenéni poloze.
Chcete-li minimalizovat chybu mrtvého chodu, ur€ete nulovy bod systému

v poloze, kdy se opticky odrazeg€ pfiblizi k laserové hlavé. Prectéte si
uzivatelskou pfiru¢ku pro XL-80 (Renishaw, obj. €. F-9908-0683) nebo
uzivatelskou pfiru¢ku pro XM-60 (Renishaw, obj. €. F-9921-0201), kde najdete
dalSi podrobnosti.

Uzivatelska pfirucka CARTO Capture
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Systém | Monitor zafizeni

Nastaveni testu = Testovaci sekvence

Zobrazeni sily signalu

»Zobrazeni sily signalu® znadci, jak dobfe je laserovy systém vyrovnan s
optickym odraze¢em a testovanou osou.

Barva listy znazornuje 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 signélu znézorni zluté,
presnosti méreni systému se mohou velmi liSit od specifikace. Méli byste
vyvinout veSkeré usili, abyste pfi ziskavani dat maximalizovali silu signalu.
Dobrou praxi je zajistit, aby v pribéhu testu byla zachovana ,dobra“ (zelend)
sila signalu.

Indikator polohy

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 po€et zobrazenych desetinnych
mist, pouzijte Sipky nahoru nebo doll napravo od DRO.

ZvétSené zobrazeni

Okno ,Zvétsené zobrazeni“ poskytuje zvétSené zobrazeni sily signalu a
DRO. V rezimu XL-80 stisknutim klavesy F7 prepnete na Ciselné zobrazeni
sily signalu.

apply innovation™

Spusténi programu Renishaw Licence Manager

Ikona licencovani otevfe aplikaci Renishaw Licence Manager, ktera umozriuje
aktivovat a vracet softwarové licence k produktim Renishaw.

= Vice

Ikona ,Vice" otevie seznam ¢ty moznosti (Ize k nému pfistupovat také ze
stranky ,Domu*):

* Nastaveni

e Napovéda

e Odkaz na stranky aplikace CARTO

* Informace o verzi programu CARTO

Upozorneéni

Zde se zobrazuji softwarova upozornéni, napfiklad ,,Zkontrolovat aktualizace”.
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Systém Konfigurace | /ﬁ\ RE N I S H Aw “©

Nastaveni testu  Testovaci sekvence apply innovation™

Monitor zarizeni Prochazeni XR20

,Monitor zafizeni“ zobrazuje stav pfipojenych zafizeni: Tlacditko ,Prochazet” umoziuje uzivateli vyhledavat a pfipojovat se k XR20.
Zobrazi se dialogové okno ,Prochazet XR20“ a automaticky se zahaji
vyhledavani zafizeni. Pokud zafizeni neni nalezeno hned napoprvé, stisknéte
tlaGitko hledani jesté jednou. Vyberte vyrobni Cislo zafizeni, které si prejete
pouzit, a kliknéte na OK. Po pfipojeni se diody na zafizeni XR20 trvale modfe
rozsviti. Pokud mate potize s pfipojenim, podivejte se do ¢asti ,Diagnostika a

Doporucené datum rekalibrace se blizi fedent potizi“ v uzivatelské piruéce k XR20 (Renishaw, obj. &. F-9950-0400).

Doporucuje se provedeni rekalibrace

Najedte kurzorem mysi nad symbol hodin a zobrazi se dalsi informace o
upozornéni. Dobu upozornéni |ze upravit nebo vypnout v nastaveni.

Aktualni stav systému se objevi pod nazvem kazdého zafizeni.

Uzivatelska pfirucka CARTO Capture www.renishaw.com/carto 13



Systém Konfigurace |

Nastaveni testu = Testovaci sekvence
Nasledujici seznamy vysvétluji vyznam kazdé stavové zpravy:

Stavové zpravy systému XL-80

Predehftivani — Laser je aktualné v procesu zahfivani a neni je$té pfipraven
k pouziti.

OK — Laserové zafizeni je pfipojeno a pfipraveno k pouziti.

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

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

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.

apply innovation™

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

Nadmérna rychlost — Pohyb stroje je pfilis rychly a pfesnost méreni systému
mUze byt niz8i, nez uvadi specifikace. Pokud k této situaci dojde v pribéhu
testu, je tfeba test spustit znovu.

Nasyceni — Sila laserového signalu pfijimaného systémem XL-80 je pfilis
vysoka a pfesnost méreni systému muze byt nizsi, nez uvadi specifikace.
To muze byt zplsobeno optikou, ktera je velmi blizko k jednotce, kdyz se

XL-80 nachazi v rezimu zvySené citlivosti laseru.

Preteceni — Pro zafizeni XL-80 existuje pfili§ mnoho dat k ulozeni. To mlze
souviset s jinymi procesy spusténymi na pocitaci.

Chyba komunikace — Dochazi k pferudeni komunikace mezi XL-80 a
pocitatem. MliZe byt zplisobeno zdvadou USB kabelu.

14 Uzivatelska pfirucka CARTO Capture
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Systém Konfigurace |

Nastaveni testu = Testovaci sekvence

Stavové zpravy vysilaci jednotky systému XM
Kalibrace — Provadéni procedury kalibrace otaceni.

Chybny kontrolni souc€et — Konfigurace vysilaci jednotky je chybna.
Pokud se pfi restartovani systému tato zprava nevymaze, kontaktujte
zastoupeni spole¢nosti Renishaw.

Preruseni paprsku — Vysilaci jednotka a pfijimac¢ nejsou vzajemné vyrovnany
nebo je v draze mezi vysilaci jednotkou a pfijima¢em prekazka. Pokud k

této situaci dojde v prlibéhu testu, je tfeba test spustit znovu. Tato chyba se
automaticky vymaze, kdyz test neprobiha.

Prete€eni vyrovnavaci paméti — Systém XM ma pfilis dat k ulozeni. To mize
souviset s jinymi procesy spusténymi na pocitaci. Zaviete véechny aplikace a
restartujte program CARTO.

Selhani diody — Byl detekovan problém s laserovym signalem. Pokud se
pfi restartovani systému tato zprava nevymaze, kontaktujte zastoupeni
spole¢nosti Renishaw.

apply innovation™

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

Nadmérna rychlost — Pohyb stroje je pfilis rychly a pfesnost méreni systému
muze byt nizsi, nez uvadi specifikace. Pokud k této situaci dojde v pribéhu
testu, je tfeba test spustit znovu. Tato chyba se automaticky vymaze, kdyz test
neprobiha.

Predehftivani — Laser je aktualné v procesu zahfivani a neni jesté pfipraven
k pouziti.

Nestabilni — V detekovaném laserovém signalu se vyskytuji nepravidelnosti.
Ty by mohly byt zplsobeny nechténymi odrazy vracejicimi se do vysilaci
jednotky. Kdyz se vyskytne tento chybovy stav, pfesnost méfeni systému
mUiZe byt nizsi, nez uvadi specifikace.

Uzivatelska pfirucka CARTO Capture

www.renishaw.com/carto 15


https://www.renishaw.com/cs/contact-us--45455
https://www.renishaw.com/cs/contact-us--45455
https://www.renishaw.com/cs/contact-us--45455

Systém Konfigurace |

Nastaveni testu = Testovaci sekvence

Stavové zpravy prijimace systému XM

Vysoké ruseni okolim — Prijima¢ detekoval silnou Uroveri okolniho osvétleni.

Mohlo by narusovat pfesnost méreni otaceni.

Chybny kontrolni souéet — Konfigurace jednotky pfijimace je chybna.
Pokud se pfi restartovani systému tato zprava nevymaze, kontaktujte
zastoupeni spole¢nosti Renishaw.

Vybita baterie — Baterie v jednotce pfijimate nema témér zadnou zbyvajici
energii a je tfeba ji vyménit.

Slaby signal — Laserovy signal detekovany snimacem roll je pfili§ slaby na
meéfeni. To mize souviset s mnozstvim okolniho osveétleni v prostredi. Snizte
uroven zdroju okolniho osvétleni v blizkosti XM-60. Restartovanim softwaru
nebo systému XM-60 je mozné tuto chybu odstranit.

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

apply innovation™

Preteceni vyrovnavaci paméti — Pfijima¢ XM ma pfili§ dat k uloZeni.
To muze souviset s jinymi procesy spusténymi na pocitaci. Zavrete vSechny
aplikace a restartujte program CARTO.

Ztrata paprsku — Paprsek roll je blokovan.

Nedostupné — Ztrata komunikace s pfijima¢em. Nejpravdépodobné;jsi
pfi¢inou je, ze je pfijimac vypnuty nebo je vybita baterie.
Roll mimo rozsah — Rozdil v indikaci chyby Roll mezi vysilaci jednotkou

a prijimacem je pfili§ velky. Znovu vyrovnejte systém.

Pfimost je mimo rozsah — Rozdil v pfimosti (vertikalni nebo horizontaini)
je pfilis velky. Znovu vyrovnejte systém.

16  Uzivatelska pfirucka CARTO Capture
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Systém Konfigurace |

Nastaveni testu = Testovaci sekvence

Stavové zpravy XR20

Usporny rezim — Zatizeni preslo do Usporného rezimu. Zafizeni Ize z tohoto
rezimu probudit kliknutim na DRO.

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

Prete€eni vyrovnavaci paméti — Zarizeni XR20 ma pfili§ mnoho dat
k ulozeni. To mize souviset s jinymi procesy spusténymi na pocitaci.
Zavfete vSechny ostatni aplikace a restartujte program CARTO.

Porucha snimace — Byl zjistén problém se systémem snimacu XR20.
Kontaktujte mistni zastoupeni spole€nosti Renishaw.

Neni referovano — Doslo k navazani komunikace, ale zafizeni XR20 nema
referen¢ni odkazy.

Nizky stav nabiti baterie — Baterie v zafizeni nema témér zadnou zbyvajici
energii a je tfeba ji dobit.

OK — Referovano a zafizeni je pfipraveno provést méreni.

XR20 odpojeno — Doslo ke ztraté komunikace s XR20. Nejpravdépodobné;si
pfi¢inou je, Ze se zafizeni vypnulo nebo je vybita baterie.

apply innovation™

Stavové zpravy systému XC-80

Kdyz je zafizeni XC-80 pfipojeno k pocitaci, ikona XC-80 zmodra a zobrazi

se vyrobni ¢Cislo.

Jb

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

NS

»,Symbol atomu® zobrazuje informace o teploté materialu ze
snimacl teploty materialu 1, 2 a 3 (pokud jsou pfipojeny). Pod
tfemi hodnotami snimaét materidlu je uvedena dalsi hodnota
zobrazujici primér vSech pfipojenych snimacl teploty materialu.
Kdyz je zvolena moznost ,Pevna teplota materialu“, hodnota
pramérné teploty materialu bude nahrazena hodnotou uvadeéjici
pouzivanou pevnou teplotu materialu.

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

Snimag pfipojen a odesila data.

Snima¢ nepfipojen.

Snimac pfipojen, ale byla zji§téna porucha.

Uzivatelska pfirucka CARTO Capture
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Systém Konfigurace Monitor zafizeni

lTestovacl' sekvence

Zalozka Vyrovnat
XM-60

POZNAMKA: U XM-60 je funkce zalozky ,Vyrovnat“ identické pro véechny
rezimy.

Ovladani zalozky ve spodni ¢asti obrazovky poskytuje postup procesem
méreni (polinaje zleva). Zobrazené zalozky se lidi v zavislosti na pfipojeném
zafizeni a pouzitém rezimu méreni.

Pfi pouzivani zafizeni XM-60 je prvni zobrazenou zalozkou zélozka
,Vyrovnat‘. Obsahuje ter¢ pro vyrovnani laserovych paprsku s pfijimaéem a
ukazatel pro vyrovnani vysilaci jednotky a pfijimace pro méfeni chyby roll.

Pokud je zjisténo nevyrovnani pfijimace ve sméru pitch a yaw, pfi opusténi
zalozky ,Vyrovnat” se rozbali ,RozSifena kontrola vyrovnani®. V pfipadé
potreby Ize toto ignorovat opusténim této zalozky.

XR20

Pfi pouziti XR20 obsahuje zalozka ,Vyrovnat” fadu ovladacich tladitek.

Ta pomahaji uzivateli pfi nastavovani laserového zdroje, aby dosahl dobré
sily signdlu. Aby krokova tlacitka fungovala, uzivatel musi zafizeni XR20
zreferovat.

/ﬁ\ RENISHAW/&

apply innovation™

Reference Posun o 180°
Posun o 0,5° po sméru hodin Posun o 0,1° proti sméru hodin
Posun o0 0,1° po sméru hodin Posun o 0,5° proti sméru hodin

POZNAMKA: Podrzte delsi dobu stisknuta tlaéitka 2 nebo 6, ¢imz provedete
nasledujici pohyb: krok, pomaly posun, rychly posun.

18  Uzivatelska pfirucka CARTO Capture
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Systém Konfigurace Monitor zafizeni

|Testovac|' sekvence

Kontrola okolniho osvétleni

V rezimu XM-60 existuje vlevo dole na zalozce vyrovnani moznost ,Kontrola
okolniho osvétleni®. Okolni osvétleni mlze ovlivnit pfesnost méfeni chyby

roll. Chcete-li zkontrolovat okolni osvétleni, stisknéte ikonu ,Spustit“ a poté
posunte testovanou osu v celém rozsahu osy. Stisknéte ikonu ,Zastavit".
Zaskrtnuti znadi, ze detekované okolni osvétleni je na normalni a pfijatelné
arovni. Zluty trojuhelnik znadi, ze detekované okolni osvétleni ma piilis
vysokou intenzitu a mohlo by pfipadné ovlivnit méfeni chyby roll systému
XM-60. Dalsi udaje naleznete v kapitole ,,Opatfeni pro testovani“ v uzivatelské
pfiru¢ce k XM-60 (obj. Cislo Renishaw F-9921-0201).

Kdyz je systém vyrovnan, vyberte zalozku ,Definovat” a prejdéte na dalsi
fazi procesu.

Zalozka Posun

Pfi méfeni mimo osu umoznuje zalozka ,Posun® uzivateli vypocitat vzdalenost
od XR20 ke stfedu otaceni méfené rotaéni osy.

apply innovation™

Zalozka Definovat

Zalozka ,Definovat” umoznuje nastavit parametry testu. Pokud je nactena
stavajici metoda testu a neni potfeba ji upravovat, Ize tuto fazi preskocit.

POZNAMKA: Pokud by bylo mozné zvolenou zkugebni metodu zlepsit,
zobrazi se na zalozce ,Definovat” vystrazny symbol. Po najeti kurzorem na
vystrazny symbol se zobrazi podrobnosti o parametru, ktery mozna bude
potfeba zménit.

Informace o testu
Nazev testu — Zadejte nazev testu.
Obsluha stroje (volitelné) — Zadejte jméno obluhy provadeéjici test.

Poznamky (volitelné) — Zadejte libovolné informace, které mohou byt
uziteéné.
Znacky — K zaznamu testu Ize pfidat znacky, které usnadriuiji filtrovani pfi

prohlizeni dat v aplikaci Explore.

Zakaznické informace — Pridejte klic¢ovou hodnotu a souvisejici informace
k zaznamu testu.

Uzivatelska pfirucka CARTO Capture
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Systém Konfigurace Monitor zafizeni

|Testovac|' sekvence

Stroj
Nazev (volitelné) — Zadejte nazev testovaného stroje.

Sériové Cislo (volitelné) — V pfipadé potreby zadejte sériové &islo
testovaného stroje.

Rozliseni cile — Zadejte pocet desetinnych mist, ktera budou pouzita pro
polohu cilli. Cilové rozliseni nesmi 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 znamena,
ze pohybujici se osa je detekovana béhem automatické detekce chybovych
znamének.

Osa — Vlastni nazvy os Ize nakonfigurovat vybérem moznosti ,Geometricka
osa“ pro dany stroj a nasledné ruénim zadanim ,Nazvu osy"“. Aplikace Explore
zobrazuje snimana data s pfidélenym nazvem osy po provedeni testu.

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 materidlu — Zaskrtnéte policko pevné teploty materialu,
chcete-li manualné zadat konstantni hodnotu, ktera bude pouzita pro teplotu
materialu. Kdyz je toto policko zaskrtnuto, hodnoty ze vSech pfipojenych
snimacu teploty materidlu budou ignorovany.

Chyba — Pfi nastaveni uhlového testu nebo testu pfimosti pfi pouziti XL-80
stanovte chybu, kterd je méfena. Bude stanovena orientaci optiky ve stroji.

apply innovation™

Nastaveni aktivace (pouze dynamickeé)
Pred aktivaci — Doba pfed bodem aktivace.
Po aktivaci — Doba po bodu aktivace.

Zdroj aktivace

*  Manualni — Spousti snimani dat pomoci klavesy F9, prostfedniho tlagitka
mysi nebo tladitka aktivace v aplikaci.

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

e Vzestupna hrana — Spusti se, kdyZ hodnota ¢éteni laseru prekro¢i
prahovou hodnotu aktivace v kladném sméru.

e  Sestupna hrana — Spusti se, kdyz hodnota ¢teni laseru prekroci
prahovou hodnotu aktivace v zaporném sméru.

e Vétsi nez — Spusti se kdykoli, kdyZ je hodnota ¢teni laseru vySsi nez
prahova hodnota aktivace.

¢ MensSi nez — Spusti se kdykoli, kdyz je hodnota ¢teni laseru nizsi nez
prahova hodnota aktivace.

«  Uroven aktivace — Kritérium pro libovolnou z uvedenych moznosti
»hodnoty*“.
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Systém Konfigurace Monitor zafizeni

|Testovac|' sekvence

Cile

Chody — Pfi stanoveni cilové sekvence musi byt stanoven smér, ze kterého
bude kazdého cile dosazeno.

e Jednosmérny — Stroj najizdi do kazdé polohy jen z jednoho sméru.

e Obousmérny — Kazdého cile je dosazeno z obou sméru.

Druh sekvence — Vyberte druh sekvence, ve které se stroj pohybuje mezi
cili pro ziskavani dat. Pfectéte si Pfilohu, kde jsou uvedeny drahy pohybu
dostupnych druhll sekvenci.

Prvni cil — U testované osy zadejte prvni polohu pro ziskana data.
Posledni cil — U testované osy zadejte posledni polohu pro ziskana data.

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

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

Pocet spusténi — 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 pfed navracenim (viz obrazek 1 v Pfiloze — Druhy sekvenci).
U obousmeérnych chodl je pfebéh vzdalenosti pfed prvnim cilem a
vzdalenosti za poslednim cilem, o kterou se stroj posune pfed navracenim
(viz obrazek 2 v Pfiloze — Druhy sekvenci).

apply innovation™

Upravit cile — Okno ,Upravit cile“ Ize pouzit ke kontrole sekvence cil(i, které
byly stanoveny vySe. Chcete-li editovat cil, vyberte jej a zdejte pozadovanou
cilovou polohu. Funkce ,Nahodile rozdélit“ nastavi kazdou cilovou polohu na
nahodnou hodnotu vzdalenou od nominalni cilové polohy o méné nez 30%
intervalu.

Pouze pro PrizplUsobeni dynamickych dat:

Staticka rychlost posuvu — Zadejte rychlost pohybu stroje pfi pfesunu mezi
statickymi cili.

Pocet dynamickych béhi — Stanovte pocet opakovani sekvence snimani

dynamickych dat.

Dynamicka rychlost posuvu — Zadejte rychlost pohybu stroje pfi pfesunu
mezi dynamickymi cili.

Sub testy — U testl s vice relacemi je mozné pfidavat nebo odebirat dalsi sub
testy. Pokud je rozsah méreni delSi nez 6 m, software ve vychozim nastaveni
provede test s vice relacemi. Tato funkce je ur€ena pro méfeni systémem XM
na velké vzdalenosti, nicméné Ize pfidat dil¢i test pro méfeni libovolné délky.

Pocet prekryvajicich se cilll — Upravte pocet prekryvajicich se cilll, které se
pouzivaji ke spojeni dat mezi dvéma dil¢imi testy.
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Systém Konfigurace Monitor zafizeni

|Testovac|' sekvence

Zalozka Instrumenty

Primeérovani laseru

Pramérovani — ,,Primérovani hodnot laseru“ mlze byt pouzivano k pfekonani
kolisani externich vlivl, jako jsou vibrace, slaba stabilita stroje nebo
vzduchové turbulence. Vyberte z moznosti ,Zadné* (24dné priimérovani),
»Rychlé“ (kratkodobé primeérovani) nebo ,Pomalé“ (dlouhodobé primérovani):
U vétsiny aplikaci se doporucuje ,rychlé“ primérovani dat.

,,Zadné“ — Neni pouzito zadné priimérovani dat.

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

,Pomalé”“ — Software priméruje hodnoty z laseru ziskané za jmenovité
obdobi 3,7 sekundy a zobrazi vysledky v zobrazeni méreni. Pro pramérovani
je pouzita metoda Boxcar.

Typ aktivace
Existuji Ctyfi typy aktivace: polohové, manualni, TPin a asové

Aktivace polohou — Tento rezim automaticky ziskava data porovnanim
hodnoty laseru s cilovou polohou a automaticky zaznamenava hodnotu, kdyz
je stroj v ramci limit(l 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 cilem vétsi nez hodnota ,tolerance”, pak je
hodnota ,mimo toleranci“ a data nejsou ziskana.

apply innovation™

«  Obdobi stability — Casové obdobi, po které stroj musi setrvat v rdmci
,rozsahu stability” (viz dal$i definice), aby bylo méfeni zachyceno.
Pokud méfena poloha pohybujici se ¢asti stroje nesetrva v ramci
definovaného ,rozsahu stability” minimalné po obdobi stability, data
se neziskaji.

* 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 ,rozsah stability”, kritérium
,fozsahu stability“ neni splnéno a data nejsou ziskana.

Manualni aktivace — Ziska data, kdyz uzivatel stiskne klavesu F9 na
klavesnici nebo pouzije koleCko mysi.

Aktivace TPin (vzdalené) (pouze XL-80) — Ziska data, kdyz je pfijaty puls
spinace prostfednictvim pomocného konektoru 1/0O. Existuji rizné zplsoby,
kterymi Ize puls spinace vytvofit, napf.:

e Pfimo z fidiciho systému stroje
*  Pomoci dotekové sondy

e Zrelé nebo spinace

Dalsi informace o spinani TPin naleznete v uzivatelské pfiru¢ce k laserovému
systému XL (obj. €. Renishaw F-9908-0683).

Casova aktivace — Ziska data pokazdé, kdyz uplyne éasové obdobi.
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Systém Konfigurace Monitor zafizeni

|Testovac|' sekvence

Zjisténi rychlosti posuvu (pouze XR20)

Existuji tfi typy zjiSténi rychlosti posuvu: automatickd, manualini a sledovani
polohy.

e Automatické — Stroj provede pohyb pfebéhu a XR20 automaticky
vypocita a pouzije posuv.

e Manualni — Kdyz je zvoleno manualni zjisténi rychlosti posuvu, musi byt
zadana rychlost posuvu, ktera se shoduje s programem soucasti.

* Sledovani polohy — Toto nastaveni umoziuje uzivateli provadét
ziskavani dat v situacich, jako je manualni pohyb testované osy, pokud
posuv neni konstantni. Funguje na principu sledovani sily signélu laseru
a polohovani optického prvku za u¢elem optimalizace signalu.

Prodleva pred zamknutim (pouze XR20) — Nékteré obrabéci stroje maji
na ose otaceni mechanickou brzdu pro zablokovani osy mezi pohyby.
Pouziti brzdy muze ¢asto zpUsobit malé, ale méfitelné vibrace osy.

Pokud k tomu dojde tehdy, kdyz se XR20 pokousi o provedeni bodu méreni,
vibrace v ose zpusobi, Zze nebude mozné ziskat data.

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

apply innovation™

Zakazkovy opticky faktor (pouze uhlové méreni)

Uhlovy faktor je odvozen od separace mezi dvéma odrézegi v Ghlovém
odrazeci. PFi pouziti kalibrované uhlové optiky povolte moznost ,Viastni
opticky faktor” a zadejte ,Zméfeny uhlovy faktor” z kalibraéniho certifikatu.

POZNAMKA: Toto plati pouze pro thlovou optiku kalibrovanou spoleénosti
Renishaw.

Ulozeni testovaci metody

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

Chcete-li vytvofit testovaci metodu, aniz byste museli spustit test, pouzijte
ikonu ,Ulozit testovaci metodu“ v pravém dolnim rohu obrazovky na zalozce
LDefinovat®.
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Systém Konfigurace Monitor zafizeni

|Testovac|' sekvence

Generovani programu dilce

UPOZORNENI

Tento software vytvafi CNC programy soucasti, které by pfi spusténi

mohly zpUsobit kolizi nebo poruchu stroje. Vytvofené programy soucasti
museji pfed pouzitim zkontrolovat zkuSeni programatofi obrabécich stroju.
VSechny programy by mély byt pfed spusténim zkontrolovany a mély by
byt poprvé provedeny nizkou rychlosti. Pfedpoklada se tedy, ze uzivatel je
podrobné sezndmen s provozem obrabéciho stroje a jeho fidiciho systému
a zna umisténi vSech spinacl nouzového vypnuti. Pokud je také nezbytné
obsluhovat stroj se sejmutymi nebo deaktivovanymi ochrannymi kryty nebo
bezpecnostnimi funkcemi, je zodpovédnosti obsluhy zajistit, aby byla pfijata
alternativni bezpecnostni opatfeni v souladu s navody k obsluze vyrobce
nebo pfislusnymi pfedpisy. Bezpeénostni postupy by mély byt v souladu

s posouzenim rizik ze strany uzivatele.

Definujte parametry, které budou pouzity k vytvoreni programu soucasti.
ID programu — Zadejte nazev vytvafeného programu soucasti.

Posuv — Zadejte rychlost pohybu stroje pfi pfesunu mezi cili. Jednotky
vzdalenosti jsou definovany z jednotek konfigurovanych v nastaveni. Pokud
je nastavena metricka hodnota, je vzdalenost zadana v milimetrech. Pokud
je nastavena imperialni hodnota, je vzdalenost zadana v palcich. Cas je vzdy
uvadén v minutach. Pouze pro XR20 existuji tyto moznosti jednotek: °/min,
°/s, ot./min

apply innovation™

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 ,primérovani“. Tu Ize vSak
zru$it zadanim nové hodnoty.

Typ fidici jednotky — Pomoci rozeviraciho seznamu zvolte fidici jednotku
stroje, pro ktery bude vytvoren program dilce.

Obsahuje vystrahu — Standardné jsou do vytvafenych programi soucasti
vkladana textova upozornéni. Chcete-li tento text vyloucit, zruste zaskrtnuti
poli¢ka.

Obsahuje pohyby detekce znaménka — 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 pum). Standardné budou tyto malé pohyby
zahrnuty do vytvofenych program( soucasti. Chcete-li vylougit tyto pohyby z
vytvafenych program0 soucasti, zruste zaskrtnuti policka.

Vybrat osy — Pokud je na zaloZce stroje zadan vlastni nazev osy, zobrazi
se moznost pouzit tuto nebo geometrickou osu v programu soucasti.

Okno kontroly — Kdyz je vytvofen program soucasti, zobrazi se v okné
kontroly. Toto okno pouzijte k pro¢itani vytvofeného programu soucasti a
pfipadné k jeho manualni upravé. Po kontrole vyberte ikonu ,Ulozit program
dilce”, chcete-li soubor ulozit.
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Zalozka Zachytit

Zalozka ,Zachytit” je sekce slouzici ke spusténi testu, jakmile jsou definovany
parametry testu. Graf a tabulka zobrazuji vysledky ziskanych dat béhem

testu a po ném. U obousmérnych chodu jsou zpétné chody (z posledniho cile
smérem k prvnimu cili) naznac¢eny ¢ervenymi liniemi na grafu a bilymi Sipkami
v tabulce.

Chcete-li kalibrovat osy, které zobrazuji polohu ¢iselng, ale nemohou se
posouvat pfesné na definovany cil, je mozné provést ,Zivou editaci cild*“.
Vice informaci je uvedeno v ,Nastaveni*.

Spusténi testu

Stisknéte ikonu ,,Spustit test” k zahajeni procesu ziskavani dat, kdyz je stroj
umistén na prvnim cili. Pokud od posledniho pferuseni paprsku nedoslo ke
stisknuti ikony srovnavaci roviny, uzivatel bude vyzvan k tomu, aby datumoval
systém.

Béhem linearniho méfeni osy systém XM-60 provadi postup automatické
kalibrace roll po stisknuti ,Spustit test“. Po dokon¢eni se zobrazi vyzva

k provedeni pohybl stroje, aby systém detekoval orientaci a smér os.
Pokud nelze s jednou nebo nékolika ze tfi os stroje pohybovat, stisknéte
ikonu preskoceni os. V tomto pfipadé se zobrazi 3D schéma a orientaci a
smér pfeskoCenych os je potfeba stanovit manualné.

POZNAMKA: Je mozné ,preskogit maximalné 2 osy.

Na zacatku testu rotaéni osy provede XR20 kalibraci uhlové optiky.
Tim se velmi pfesné zméfi separace dvou optickych prvkl v rotaéni
hlavé a kompenzuji se pfipadné malé uhlové nerovnosti optického prvku.

apply innovation™

Zastaveni testu

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

Ulozit

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

POZNAMKA: Data nejsou ulozena, dokud neni manualné stisknuta ikona
ulozeni.

Analyza

Stisknutim ikony ,,Analyzovat® se otevie program Explore s daty z posledniho
ulozeného testu. Dalsi informace naleznete v uzivatelské pfiruéce k softwaru
CARTO Explore (obj. €. Renishaw F-9930-1008).

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

Zalozka Souhrn (pouze pro test s vice relacemi) — Pfi snimani méreni ve
vice relacich je pfidana zalozka Souhrn, ktera poskytuje nahled spojenych dat
pro test DDF a dat s korekci chyb pro méfeni mimo osu.
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Zalozka ,,Definovat“ (,,Rezim free-run“)

Zalozka ,Definovat” umoznuje nastavit parametry testu. K dispozici jsou tfi
typy zachyceni cile:

Rucni

Data budou zachycena pfi kazdém stisknuti klavesy F9 na klavesnici nebo
prostfedniho tlacitka mysi.

Vyberte budto rychlé priamérovani (hodnoty z laseru jsou zprimérovany za
462,5 ms) nebo pomalé primérovani (hodnoty z laseru jsou zprimérovany
za 3,7 s).

POZNAMKA: Na zakladé pouzitého priimérovani mize dojit k tomu, ze
hodnoty polohy mohou zpoZzdovat ¢teni skute¢né 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.

apply innovation™

Automatickeé

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

POZNAMKA: Zprimérovana linearni hodnota musi byt pro zachyceni
stabilni, a proto doba prodlevy stroje pro ziskani dat bude minimalné dobou
prdmérovani (napf. 3,7 s u pomalého primérovani) plus obdobi stability.

Tolerance zachyceni

P¥i navratu do polohy, ktera jiz byla ziskana, novy datovy bod nahradi stary
datovy bod, pokud vzdalenost mezi nimi bude mensi nez ,,Zachytit toleranci®.

Plynulé

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

POZNAMKA: Pokud interval ziskanych dat bude vypadat jako nerovnomérny,
bude rychlost pohybu pro zvoleny ,interval aktivace” pfili§ vysoka. Snizte
rychlost pohybu, nebo zvyste ,interval aktivace*®.
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Zalozka ,,Zachytit“ (,,Rezim free-run®)
Vizualni indikatory

Vizualni indikatory umoznuji zivé zobrazeni chyb péti kanall. Stupnici
kazdého indikatoru Ize nastavit Upravou c&isla vedle ikony pera.

Zobrazit/skryt chybové kanaly

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 pro dany chybovy kanal
budou stale zaznamenavana na pozadi.

apply innovation™

Spusténi a zastaveni

Stisknéte ikonu ,Spustit test” k zahajeni procesu ziskavani dat, kdyz je stroj
umistén na prvnim cili. Pokud od posledniho pferuseni paprsku nedoslo ke
stisknuti ikony srovnavaci roviny, uzivatel bude vyzvan k tomu, aby datumoval
systém. Stisknéte ikonu ,Zastavit test” k ukonceni procesu ziskavani dat.

Pouzit odstranéni sklonu

Nastaveni koncového bodu se pouziva k odstranéni chyby sklonu z chybovych
kanall vertikalni pfimosti a horizontalni pfimosti, kdyz prepinac ,Pouzit
odstranéni sklonu“ prepnete do polohy ,Zapnuto®.

POZNAMKA: Nastaveni koncového bodu se pouzije pouze tehdy, kdyz jsou
ziskany minimalné tfi datové body.
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Grafy dat
e Vertikalni teCkovana &ara zobrazuje aktualni linearni polohu.
*  Horizontélni teCkované Cary zobrazuji aktualni chybové hodnoty.

e Tlacitko ,Kopirovat® umozriuje viozit jednotlivé grafy do jinych programa
ve formé obrazku.
e Vedle kazdého grafu se zobrazuje ikona oznacujici aktualné zobrazovany

chybovy kanal. Najedte kurzorem na ikonu, ¢imz zobrazite nazev
chybového kanalu.

Znaménkova konvence pouzita ke stanoveni toho, ktery smér je pro chybové
kanaly kladny, je zobrazena zde:

Tabulka dat

apply innovation™

VSechna ziskana data se zobrazi v tabulce ve spodni ¢asti obrazovky.

Do databaze se neulozi zadna data ziskana v rezimu Free-run. Tlacitko
~Kopirovat® umozriuje vlozit data do jinych programu, napf. do tabulkového
procesoru.

Pozice

Horizontalni pfimost

Vertikalni pfimost

Roll .‘!|<
Pitch >|7)
Yaw
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Priloha — Druhy sekvence

Linearni sekvence
V rezimu ,linearni sekvence” je kazdého cile dosazeno postupné.

Jednosmérna — Pokud je smér nastaven na jednosmérny, kazdého cile je béhem
kazdého chodu dosazeno jednou, pocinaje prvnim cilem a konce poslednim.

Prvni cil Posledni cil

Obrazek 1 Linearni data ziskana 2 jednosmérnymi chody

1
® = Cil ziskan ) = Pohyb piebéhu

Obousmeérna — Pokud je smér obousmérny, kazdého cile je béhem chodu

apply innovation™

dosazeno dvakrat, tj. kazdého cile je dosazeno z obou sméru.

Prvni cil Posledni cil
U
—>
p 1
Ir ----- ®
Iﬁﬂ
| TN 1
|
p 1

Obrazek 2 Linearni data ziskana 2 obousmeérnymi chody
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Vratna sekvence — jednosmérna

V rezimu ,Vratna sekvence” je kazdého cile dosazeno sekvenéné podle
stanoveného poctu chodu.

Jednosmérna — Pokud je smér nastaven na jednosmérny, kazdého cile je
dosazeno 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 ,poctu
spusténi“. Stroj se nasledné posune do dalsiho cile v pofadi a proces se
opakuje.

(] = Cil ziskan

= Pohyb pfebéhu

Prvni cil

apply innovation™

Posledni cil

Obrazek 3 Vratna data ziskana 2 jednosmérnymi chody

30  Uzivatelska pfirucka CARTO Capture

www.renishaw.com/carto



Systém Konfigurace Monitor zafizeni

Nastaveni testu | apply innovation™

Vratna sekvence — obousmeérna

. . . . L. .. Prvni cil Posledni cil
Obousmeérna — Pokud je smér nastaven na obousmeérny, pohybliva ¢ast
stroje se stfida mezi dvojicemi sousednich cild a vSechna dosazeni jednoho
—
cile z jednoho sméru jsou dokoncéena pfedtim, nez je stejného cile dosazeno z )
opacného sméru. BEhem vratného testu se pohybliva ¢ast pohybuje postupné L _Se
podél trasy z prvniho cile do posledniho a tim jsou postupné dokonceny !
v8echny chody pro kazdy cil. Ponc- -
:—>0
e = Cil ziskan >0
rF===== ‘<
: = Pohyb pfebéhu
1 >0
<
:
<—
|
eeem - 1
:
L

Obrazek 4 Vratna data ziskana 2 obousmeérnymi chody
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Kyvadlova sekvence — jednosmérna

V kyvadlovém rezimu se pohybliva ¢ast stroje pohybuje postupné pfes cile, Prvni cil Posledni cil

pocinaje prvnim a konce poslednim.

Jednosmérna — Pokud je smér nastaven na jednosmérny, kazdého cile je :
dosazeno pouze z jednoho sméru. Po zastaveni v kazdém cili se stroj posune ' !
zpét smérem k pfedchozimu cili o vzdalenost pfebé&hu a nasledné se vrati U
do daného cile. To se opakuje, dokud se pocet dosazeni cile nerovna ,poctu !
spusténi“. Stroj se nasledné posune do dalSiho cile v pofadi a proces se '_>T
opakuje >0

(] = Cil ziskan > l
>9
1

= Pohyb pfebéhu ]
1

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

Obousmérna — Pokud je smér nastaven na obousmérny, kazdého cile je Prvni cil Posledni cil
dosazeno ze dvou sméru. Po zastaveni v kazdém cili se stroj posune pry¢
z cile o prebéh a vrati se do daného cile v obou smérech. To se opakuije, naaanad
dokud se pocet dosazeni cile z obou smérli nerovna ,poctu spusténi“. s
Stroj se posune do dalSiho cile v pofadi a proces se opakuje. = Y !
'

rmm--- e

:

—>e----- .

(] = Cil ziskan h
>0

1
= Pohyb pfebéhu ]

R o—
1
L leeee-
:
>@----- 1
:
I
1
:é‘ ----- 1
1
o<—

Obrazek 6 Kyvadlova data ziskana 2 obousmérnymi chody
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Sekvence ISO-10360

V rezimu ,sekvence ISO-10360" (pro pouziti pouze s linearnim méfenim) Prvni cil Posledni cil
se pohybliva ¢ast stroje pohybuje z prvniho cile do kazdého z dalSich
cili postupné a vrati se k méfeni prvniho cile pfed dosazenim kazdého Maaaand
nasledného cile. :
Kdyz pohybliva ¢ast stroje pfejede z prvniho cile do posledniho cile, je ‘
dokoncen jeden chod. Tento proces se opakuje u kazdého nasledného chodu. | >T
o = Cil ziskan ‘ -
P==-== U ! E P H
: = Pohyb pfebéhu ]
y —T
>
1
>0

Obrazek 7 Data ISO-10360 ziskana 2 jednosmérnymi chody
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