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Paquetes del sistema

El sistema ROTALIGN touch EX, provisto de seguridad intrinseca, combina una tablet de resis-
tencia reforzada con las unidades de sensor y laser sensALIGN 5 EX, todos ellos también pro-
vistos de seguridad intrinseca.

El sistema integra caracteristicas de conectividad (WiFi y RFID) y una cdmara integrada. Esta
disponible en la categoria de Zona 1 (class I, division 1).

Paquete disponible

o ALI 52.000-Z1: este paquete emplea la tablet de resistencia reforzada certificada ecom
Class I ALI 52.200-21

=)

Nota

Compruebe los articulos del paquete suministrado y aseglrese de que aquellos se
correspondan con el pedido de compra y la lista de embalaje. Asimismo, puede con-
sultar el catalogo online de productos.

Péngase en contacto con PRUFTECHNIK Condition Monitoring o con su representante
local de ventas si cualquier articulo del paquete falta o esta dafnado.

ROTALIGN touch EX 9
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Pantalla de inicio

La pantalla de inicio se muestra cuando se enciende el dispositivo. También puede accederse a

la pantalla de inicio pulsando ﬁ el icono "Home" (Inicio).

(©) 13
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Al tocar el icono correspondiente, se accede a las siguientes funciones:

(1) El icono "Horizontal alignment" (Alineacidn horizontal) sirve para acceder a la apli-
cacion de alineacion horizontal.
(2) El icono "Soft foot" (Pie cojo) sirve para acceder a la medicion de pie cojo.

(3) El icono "Vertical alignment" (Alineacion vertical) sirve para acceder a la aplicacién
de alineacioén vertical. Si ese icono se encuentra inactivo, pulse el icono "New asset"
(Nueva instalacién) (5) para activar el icono de alineacién vertical.

(4) El icono "RFID" (RFID) se usa para abrir las instalaciones asignadas a las etiquetas
RFID correspondientes.

(5) El icono "New asset" (Nueva instalacién) se usa para iniciar una nueva instalacion
(por ejemplo, una combinacién bomba-motor).

=)

Nota
Pueden ejecutarse diferentes aplicaciones para cada instalacion abierta, entre las
que se incluyen la alineacion de ejes o la medicion de pie cojo.

(6) El icono "Camera" (Camara) sirve para acceder a la camara integrada.

(7) El icono "Asset park" (Parque de instalaciones) sirve para mostrar todas las ins-
talaciones guardadas.

(8) El icono "Resume" (Reanudar) sirve para reanudar la Ultima instalacion abierta
(siempre que se haya guardado) cuando el sistema se enciende.

(9) El icono "Gallery" (Galeria) sirve para mostrar todas las imagenes tomadas con la
camara integrada del sistema.

(10) El icono "Upload" (Subir) se usa para guardar mediciones de instalaciones en la uni-
dad de memoria en la nube.

(11) El icono "Download" (Descargar) se usa para abrir mediciones de instalaciones en
la unidad de memoria en la nube.

(12) El icono "Configuracion" sirve para configurar los ajustes de ROTALIGN touch
(que incluyen idioma, fecha, hora, ajustes por defecto, etc.) y acceder a la conectividad
moévil integrada. La conectividad movil permite al dispositivo acceder a las fun-
cionalidades en la nube, que permiten el intercambio inaldmbrico de archivos.

10
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o (13) El icono "Back" (Atras) sirve para volver a la pantalla anterior.
« (14) El icono "Power-off" (Apagar) sirve para apagar el dispositivo tactil.

« (15) El icono "Camera LED on/off" (LED Camara on/off) sirve para apagar o encender
los LED de la cdmara.

o (16) El icono "Help" (Ayuda) sirve para acceder al archivo de ayuda integrada.

ROTALIGN touch EX 11
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Configuracion

Puede accederse a los siguientes ajustes y elementos a través del icono de configuracion:

o En'System settings' (Ajustes del sistema) se configuran los siguientes datos:
TS TR T

Language English
Date 01.02.2079

Tirne 0%:02 DEFAULT SETTINGS

irme zone {UTC+01:00) Amsierdam, Berlin, Bemn, Ro..

WIRELESS
Andmation state

Autd brightness
SENSORLIST
Prefered results view 20 or 30 ]

Power mode Standard power ABOUT

> Idioma (idioma del sistema), fecha, hora y zona horaria.

> Estado de animacién: controla la transicion entre las pantallas de dimensiones, medi-
cion y resultados. Existen dos opciones: rapida y estandar. Si esta habilitado "Animation
state" (Estado de animacion), la transicion entre las pantallas estara ajustada con la
opcion estandar y, por lo tanto, sera perceptible; por el contrario, si esta deshabilitado,
la transicién sera rapida.

> Brillo automatico: ajusta el brillo de la pantalla del dispositivo tactil. Si esta habilitado
"Auto brightness" (Brillo automatico), el brillo de la pantalla se ajusta automaticamente;
por el contrario, si estad deshabilitado, el brillo de la pantalla podra ajustarse manual-
mente arrastrando el control deslizante de brillo hacia la izquierda o la derecha.

(om0 2000
Language Englizh
EM SETTINGS
| Date 01.02.2019
Tirne a9 DEFAULT SETTINGS
Time zone (UTC) Casablanca, Monrovia
WIRELESS
Animation state
+ ] Auto brightniess
— SEMSOR LIST
(S
Prefemed results view 20 or 30 ED ABOUT

Power mode Standard pawer _

> Vista preferente de los resultados en 2D o 3D
> Modo de energia: se usa para gestionar el uso de la energia en el dispositivo tactil.
Existen cuatro opciones de plan de energia.

. 'Default settings' (Ajustes por defecto) se utiliza para ajustar las unidades de longitud,
angulo y temperatura; el diametro por defecto también puede ajustarse aqui. También
se utiliza para activar o desactivar el inicio automatico de barrido continuo, asi como la
toma automatica de lecturas tras la estabilizacion, en particular en lo que respecta a los
modos de medicién. El tipo de tolerancia a utilizar también puede ajustarse aqui.

12 Version de firmware:2.3
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T T
[y, [Distance unit 0.07 mm
SYSTEM SETTINGS
£ Coupling anghe wnit degrees.
1 Ternperatune unit Celsius DEFALLT SETTINGS

) Defaull diameter Tl M
3. Default RPM 1500
o | Autostart SWEEP maasurerment mades O

Automatic taking points after stabilization

WIRELESS
SENSOR LIST
ABOUT
L Default cardan Ickersnce type Quarter degree

Nota

Al usar unidades métricas, la resolucién de las cantidades fisicas que se usan en
el dispositivo pueden ajustarse a dos (0,01 mm) o tres (0,001 mm) decimales.
Este ajuste de la precision de las unidades de medicion esta disponible en las pan-
tallas "Measurement" (Medicion), "Results" (Resultados) y "Live Move". La pan-
talla "Dimensions" (Dimensiones) solo usa nUmeros enteros positivos.

Default tolerance typs Combined 50 Hz & 60 Hz

La zona horaria ajustada esta vinculada a las RPM por defecto, a no ser que las
RPM por defecto se editen de manera independiente. Ajusta la zona horaria a, por
ejemplo, "Central America" (América Central) supone unas RPM por defecto de
1800. Ajustar la zona horaria de "London" (Londres) supone unas RPM por defecto
de 1500.

|

. 'Conexion inaldmbrica' se utiliza para conectar el dispositivo tactil a redes WiFi dis-

ponibles.
T T
HETWORK HAME STATUS
SYSTEM SETTINGS

Wireless connection O
*  PToffice wll Connected DEFALLT SETTINGS

cMZ.4 il

WIRELESS
DELL 7700 WIRELESS al
FC Bayern ol

PT Guest

PTLean

SEMSOR LIST
l ABOUT
DIRECT-KGDEISMWSN17-051XNDN "

ROTALIGN touch EX 13



Ayuda

Y

Nota
El dispositivo tactil puede conectarse Unicamente a redes WiFi que no abren nave-
gadores web por separado para iniciar sesion.

« 'Sensor list' (Lista de sensores) muestra todos los sensores sensALIGN disponibles.

Jomoss 0102 201909)
DEVICE TYPE BTSN CONNECTION  VISIBLE
SYSTEM SETTINGS
. .- sensALIGN SEX 55600551 Blustooth .
DEFALRT SETTINGS
WIRELESS
SEMNSORLIST
ABOUT

. La pantalla "Acerca de" muestra el nivel de prestaciones del dispositivo (ROTALIGN
touch EX ), el nUmero de serig, la version de firmware de la aplicacion y el espacio dis-
ponible de memoria.

Las licencias de cédigo abierto y otros requerimientos legales de Android pueden tam-
bién ser accesibles a través de esta pantalla, pulsando en " Licencias” (LICENSES).
Nota: Las licencias sélo estan disponibles en inglés.

[Cozen _#0: 00 zenecn ]
]
ROTALIGN & svsre sermes
Serial numbier: RSZK7OWIBZD
[Firrmware wersion: 2.3 (10640) DEFAULT SETTINGS
Free memory space; 29GB
WIRELESS

PRUFTECHNIK Dieter Busch GmbH

Oskar-Messter-Sir. 19:21
B5T3T lsmaning
Germany

www.pruftechnik.com ABOUT

—

SENMSOR LIST
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Componentes

Los componentes de medicidn principales para alinear ejes son los siguientes: la tablet de
resistencia reforzada, el sensor, el laser y el modulo RF, todos ellos provistos de seguridad
intrinseca.

Tablet de resistencia reforzada

— 00— 0
CEEE)

Nota

Si quiere conocer informacion detallada sobre cémo usar la tablet de resistencia refor-
zada, consulte el manual incluido con la tablet ecom.

Shaft Alignment es la Unica aplicacion que se ejecuta en esta tablet de resistencia refor-
zada y provista de seguridad intrinseca. En este dispositivo especifico no pueden ins-
talarse otras aplicaciones.

En esta version de tablet, se han deshabilitado las teclas fijas (3 y 4). La tecla fija (2)
puede usarse para hacer capturas de pantalla.

Inicio de la aplicacion Shaft Alignment

Encienda la tablet pulsando y manteniendo presionada la tecla de encendido (1). Una vez
encendida, se abrird la pantalla de inicio de la aplicacion.

Bolt foot

@ 8| ®

Comary Galery Configuration

ROTALIGN touch EX
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1Y
Pulse el icono de encendido [~ ] que aparece en la pantalla de inicio para salir de la apli-

cacion; a continuacion, la tablet pasara al modo de suspension.

=)

Nota
Para apagar la tablet, pulse y mantenga presionada la tecla fija de encendido; a con-
tinuacion, pulse el icono "power off" (Apagar) que aparece en la pantalla.

Moddulo RF con seguridad intrinseca

El modulo RF con seguridad intrinseca se utiliza para establecer una comunicacion inaldmbrica
entre el sensor y la tablet de resistencia reforzada, ambos provistos de seguridad intrinseca.

4 4

1: mddulo RF con seguridad intrinseca; 2: sensor sensALIGN 5 con seguridad intrinseca; 3:
armazon del soporte para el set suministrado de soportes compactos tipo cadena; 4: varillas
de anclaje para el set suministrado de soportes compactos tipo cadena

=)

Nota
Si quiere conocer informacién detallada sobre el médulo RF con seguridad intrinseca,
consulte el manual de instrucciones incluido con el médulo RF (DOC 04.202).

Sensor y laser con seguridad intrinseca

Refiérase a "Componentes de sensALIGN 5 EX" en la pagina 17

Encontrara informacion sobre el sensor y el laser mas abajo en el tema relacionado.

16 Version de firmware:2.3
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Componentes de sensALIGN 5 EX

Laser sensALIGN 5 EX

El diodo semiconductor laser emite un rayo de luz roja (longitud de onda de 630 -
680 nm) que es visible donde incide en la superficie. El haz laser de Clase 2 se
emite con un diametro de aprox. 5 mm (3/16").

El 1aser se enciende pulsando el interruptor On/Off. El LED "haz activo" emite luz
roja.

A

ADVERTENCIA
Siempre que el laser esté encendido, iNO mire directamente al haz laser!

1: rueda de ajuste de la posicién vertical del haz; 2: LED indicador de “haz activo”; 3: carcasa
de goma; 4: rueda de ajuste de la posicion horizontal del haz; 5: tapa protectora del laser en
“posicion abierta”; 6: abertura de emision laser; 7: interruptor On/Off; 8: Pomo de bloqueo

El haz se ajusta durante la configuracion inicial cambiando sus angulos verticales y hori-
zontales, para lo cual se usan las ruedas de ajuste de la posicién, de modo que el haz alcance
las lentes del sensor de manera perpendicular a la superficie de las lentes.

El 1aser es resistente al agua y al polvo (IP 65). Los sistemas 6pticos y electronicos internos
estan sellados internamente, lo que impide una posible contaminacion.

A\

PRECAUCION
El compartimento de la bateria no es estanco al agua. Si entra agua en él, debera
abrirlo y secarlo. Las dos pilas de tamafio AA deberan ser sustituidas en tal caso.

ROTALIGN touch EX 17
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Pilas del laser

El 1aser recibe alimentacién de corriente de dos pilas alcalinas de manganeso de 1,5V y
tamafio AA de alta densidad energética (solo utilice Duracell Industrial ID 1500 o Energizer
E91); asimismo, proporcionan un funcionamiento tipico de 120 horas de duracion.

A

PRECAUCION
Cuando se agote la pila, el color del LED indicador de ‘laser activo’ cambiara de verde

(lleno) a amarillo (mitad) y, por ultimo, a rojo (vacio). Cuando esto ocurra se deberan
reemplazar las pilas.

Si el laser no se va a utilizar durante un periodo de tiempo prolongado, a partir de un
mes, la pila debera retirarse de la unidad.

Sustitucion de las pilas del laser

&

La sustitucion de las pilas Unicamente puede llevarse a cabo fuera del area con riesgo
de explosion. Tenga en cuenta que en las atmadsferas explosivas Unicamente se pueden
utilizar pilas alcalinas de manganeso.

Las pilas se sustituyen aflojando el tornillo de cuarto de vuelta (1), situado sobre la tapa del
compartimento de las pilas (2), girandolo como minimo 90° (1/4 de vuelta). Una vez que el
tornillo esté aflojado, levante la tapa y, a continuacidn, utilice la cinta roja (3) para retirar las
pilas. Sustituya las dos pilas al mismo tiempo.

A

PRECAUCION
Bajo ningun concepto se deben quitar los dos tornillos hexagonales pequefios de la car-
casa, Ya que ello anularia toda cobertura de la garantia.

hi¢

iLas baterias usadas deben desecharse respetando el medio ambiente!
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Sensor sensALIGN 5 EX

El sensor contiene dos detectores de posicion, que miden la posicion exacta del haz laser
cuando los ejes giran. El sensor también contiene un inclindmetro electréonico para mediciones
de rotacién de ejes.

El sensor cuenta con dos ledes indicadores en su parte delantera, uno verde y otro rojo, para
indicar el ajuste del haz.

El sensor recibe alimentacion de corriente utilizando el cable del médulo RF con seguridad
intrinseca.

1: marca de distancia; 2: LEDs indicadores “Posicion del laser"; 3: carcasa de plastico; 4:
lente resistente a los arafiazos; 5: tapa protectora del sensor sensALIGN 5 EX en posicion
“abierta”; 6: toma del cable; 7: tornillo de fijacién;

Apertura de la tapa del sensor/laser

« (1) Levante ligeramente la tapa protectora en la direcciéon que muestra la flecha de
color rojo acentuado.

« (2) Gire la tapa protectora en cualquier direccién, como muestra la flecha de color rojo

ROTALIGN touch EX 19
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acentuado.
« (3) Bloquee la tapa protectora en “posicion abierta” resaltada en color rojo.

Etiquetado del sensor y el laser

Las etiquetas que se usan para proporcionar informacion relativa a la seguridad del laser y de
otra naturaleza de caracter general se encuentran adheridas a la carcasa de los componentes
del sistema.

Type ALI 3.900 EX
S.No. 3905 0338

HWS 1.00
Date January 2019
of marslechae Chck calibration
{E::;} Il 2G
i
PROFTECHMIE AG  Ex ib IIC T4 Gb
B5737 lEmaning
Made in Germany

wearer piUMCindl 0O

o (1) La etiqueta con el simbolo de peligro por haz laser se encuentra adherida en la parte
delantera del cabezal del laser.

o (2) La etiqueta de advertencia de seguridad del |adser estd adherida en la parte trasera
del laser.

. (3) Las correspondientes etiquetas de identificacion e inspeccidn del laser se encuen-
tran adheridas en la parte trasera del laser.

. (4) Las correspondientes etiquetas de identificacion e inspeccidon del sensor se encuen-
tran adheridas en la parte trasera del sensor.

20 Version de firmware:2.3
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Componentes de montaje

Soportes de montaje

=)

Nota

El sistema se entrega con soportes completamente ensamblados; asimismo, se entrega
con el laser sensALIGN 5, el sensor sensALIGN 5 y el mddulo RF —provistos de segu-
ridad intrinseca— ya ensamblados. En este caso, el soporte sobre el que se sustenta el
laser se monta sobre el eje en el lateral izquierdo de los acoplamientos o en el buje del
acoplamiento en la parte izquierda. El conjunto de soporte que sostiene el sensor conec-
tado al moédulo RF se monta sobre el eje en el lateral derecho de los acoplamientos o en
el buje rigido del acoplamiento en la parte derecha.

Monte los soportes a ambos lados del acoplamiento, a ambos lados de los ejes o sobre los
bujes robustos del acoplamiento, y ambos en la misma posicidn de rotacién.

Por favor, tenga en cuenta lo siguiente a fin de lograr la maxima precision posible en la medi-
cion y para impedir que se produzcan dafios en el equipo:

A

PRECAUCION

iAsegurese de que los soportes encajan firmemente en sus superficies de montaje! No
utilice soportes de montaje de fabricacién propia ni modifique la configuracién original
del soporte suministrado por PRUFTECHNIK (por ejemplo, no utilice varillas de apoyo
durante un tiempo superior a aquéllas suministradas con el soporte).

=)

Nota
En caso de que los soportes no se hayan ensamblado completamente, siga el pro-
cedimiento de montaje descrito abajo.

Procedimiento de montaje del soporte

. Elija las varillas de anclaje mas cortas, las cuales permitiran al haz laser pasar por
encima o a través del acoplamiento. Inserte las varillas de anclaje en el soporte.

. Fijelas en ese momento apretando los tornillos hexagonales en los laterales de la
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abrazadera del soporte.

» Coloque el soporte sobre el eje o el acoplamiento, rodee el eje con la cadena y paselo
por el otro lado del soporte: si el eje es mas pequefio que el ancho de la abrazadera del
soporte, meta la cadena desde el interior del soporte como se muestra en la figura; si el
eje es mas grande que el ancho del soporte, meta la cadena dentro de la abrazadera
desde el exterior.

« Sujete la cadena sin apretar con la clavija de anclaje (A).
« Gire el tornillo de pulgar del soporte para apretar el ensamblaje contra el eje.

. Fije el extremo suelto de la cadena hacia atras sobre si misma.

El soporte deberia estar apretado ahora sobre el eje. No empuje o tire del soporte para com-
probar su sujecién, ya que ello podria aflojar su montaje.

Para retirar los soportes, afloje el tornillo de pulgar y, a continuacion, retire la cadena de su
clavija de anclaje.

Montaje del modulo RF, el sensor sensALIGN 5 y el laser sensALIGN 5,
provistos de seguridad intrinseca

« Monte el mdédulo RF sobre las varillas de anclaje del soporte fijado sobre el eje de la
maquina derecha (normalmente la maquina mévil). El mddulo se sujetara a las varillas
de anclaje. Se recomienda bajar el mddulo RF deslizandolo hasta el final sobre el arma-
z6n del soporte.

—

« Monte el sensor sensALIGN 5 (provisto de seguridad intrinseca) sobre las mismas vari-
Ilas de anclaje que el mddulo RF. Los pomos de bloqueo amarillos deben estar sufi-
cientemente aflojados para permitir que el sensor se deslice por las varillas de anclaje.
Baje el sensor hasta que quede tan cerca del médulo RF como sea posible.
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« Conecte el sensor al moédulo RF usando el cable del médulo RF.
El conector de 90 grados corto del cable del mddulo RF se conecta a la toma de 8 polos
del sensor. Hay que prestar atencion a la orientacién de la ranura, y el casquillo estriado
del conector debe enroscarse hasta que quede ajustado. El conector de 90 grados mas
largo del cable del mddulo RF se inserta en la toma de cuatro polos, ubicada en el lateral
del mddulo RF, haciendo que la ranura de la toma coincida con el punto rojo del conec-
tor, lo que garantiza que esté en posicidn correcta.
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Utilice el interruptor de encendido (1) para encender el médulo RF, provisto de segu-
ridad intrinseca.

El modulo RF, provisto de seguridad intrinseca, envia corriente al sensor, que también
esta provisto de seguridad intrinseca.

=)

Nota

Si quiere conocer informacion detallada sobre el médulo RF con seguridad intrin-
seca, consulte el manual de instrucciones incluido con el médulo RF (DOC
04.202).

Monte el laser sensALIGN 5 con seguridad intrinseca sobre las varillas de anclaje del
soporte fijado sobre el eje de la maquina izquierda (normalmente la maquina de refe-
rencia), visto desde la posiciéon normal de trabajo. Asegurese de que los pomos de blo-
gueo amarillos estén suficientemente aflojados como para poder deslizar la carcasa por
las varillas de anclaje.

Encienda el laser pulsando su botén On/Off (1). Aseglrese de que el haz laser pueda
pasar por encima o a través del acoplamiento y de que no quede bloqueado.

24
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Tanto el sensor (3) como el laser (2) deben estar al mismo nivel (lo méas bajo posible), pero a
una altura suficiente como para que el haz laser pase por encima de la brida de acoplamiento.
Ademas, visualmente debe parecer que ambos estan alineados rotacionalmente el uno con el
otro.

Haga los ajustes finales; para ello, afloje los soportes ligeramente si es necesario y, a con-
tinuacion, girelos y vuelva a apretarlos.

En algunos casos, si el acoplamiento es suficientemente grande, se puede retirar un perno de
acoplamiento y disparar el haz |laser a través del orificio de este perno, evitando asi pro-
yectarse radialmente mas alla del diametro exterior del acoplamiento.

Tanto el sensor como el laser deben estar al mismo nivel (lo mas bajo posible), pero a una
altura suficiente como para que el haz laser pase por encima de la brida del acoplamiento. Ade-
mas, visualmente debe parecer que ambos estan alineados rotacionalmente el uno con el otro.
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Dimensiones
A | O s N mm wr
.‘_ﬁ“‘ 1 — 2

B <

—

- o~
(=T ST, B -
3 w o ow

Enter sensor-to-coupling center dimension then tap(E) “

o (1) Los iconos atenuados estan deshabilitados en la pantalla activa. El icono '"Measure’
(Medir) se habilita después de que todas las dimensiones se hayan introducido.

« (2) Pulse el icono de las unidades de medicién m para establecer las unidades desea-
das. El icono alterna entre "mm" (mm) y "inch" (in).

Pulse sobre los campos de dimensiones e introduzca todas las dimensiones requeridas. El

usuario puede elegir pulsar m el botdn ‘Next’ (Siguiente) para introducir la siguiente dimen-
sion. Las dimensiones pueden introducirse solamente cuando el campo de dimensiones esta
resaltado en verde.

=)

Nota

Si se establece el sistema imperial para las unidades, pueden introducirse fracciones de
pulgada como se explica a continuacion: Para 1/8", introduzca 1/8 = 0.125"; para 10
3/8", introduzca 10 + 3/8 = 10.375". El valor del diametro del acoplamiento se puede
determinar introduciendo la circunferencia medida del acoplamiento y dividiendo el
valor por © (pi) (= 3.142). Por ejemplo, 33"/x = 10.5"; 0 330 mm/x = 105 mm

El icono para girar la vista de la maquina == sirve para girar en la pantalla la vista de las
maquinas y los componentes montados.

Las propiedades de las maquinas y acoplamientos pueden editarse pulsando la maquina o el
acoplamiento que corresponda.

Cuando se hayan introducido todas las dimensiones requeridas, aparecera el icono ‘Measure’
-~

(Medir) o

-~
MY .
Pulse para proceder con la medicion.
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Propiedades de acoplamiento

ME Eougifg

COUPLING TYPE

SHORT FLEX

Short flex

Deslice el carrusel hacia arriba o abajo, y seleccione el tipo de acoplamiento deseado.
Es posible seleccionar los siguientes tipos de acoplamiento:

Short flex (Flexible corto): estos acoplamientos incorporan elementos de transmisién con
juego (tales como dientes, garras o pernos) o elementos de conexidén elasticos como resortes
o "bandas" de goma.

Spacer shaft (Eje espaciador): cuando las mitades del acoplamiento estan unidas por un ele-
mento espaciador, se debe introducir su longitud.

Cardan shaft (Eje cardan): al igual que en los ejes espaciadores normales, se debe introducir
la longitud del eje (entre los planos de acoplamiento).

Single plane (Plano Unico): las mitades del acoplamiento estdn empernados juntos direc-
tamente. Se deben aflojar los pernos antes de tomar las mediciones, ya que de otra forma
podrian distorsionar el verdadero estado de alineacion.

No coupling (Sin acoplamiento): este formato de acoplamiento estd concebido para usarse con
maquinas CNC. En este formato debe introducirse la longitud que media entre los dos ejes. El
modo de medicién para este formato de acoplamiento es multipunto.

Objetivos

Los objetivos son valores de desalineacién especificados como desplazamiento y angulo en
dos planos perpendiculares (horizontal y vertical), que sirven para compensar las cargas dina-
micas.

Acceda a la pantalla de objetivos de acoplamiento pulsando el elemento "Targets" (Objetivos).

TARGETS i

Targets enabled: 10

i

COUPLING TYPE

v ]
= =k
4k LIS 4k Ak
0.50 0.00 m 0.00
Targeis mpeosent the smour of in codd conditiens macha
“gena” algrmaent in cpembng conditions. @

El formato de acoplamiento mostrado depende del tipo de acoplamiento seleccionado.

-
*
:lwmu::]H

— o~
o mowm om +

Para introducir cualquier especificacion de objetivos del acoplamiento, pulse la casilla de valor
correspondiente y, a continuacién, introduzca el valor objetivo usando el teclado en pantalla.
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Muévase entre las casillas de valor usando m También puede pulsar la casilla de valor
deseada.

7
Los valores de especificacion de objetivos se activan deslizando el icono -/ hacia la dere-
cha [1]. Cuando los valores objetivo estan habilitados, el acoplamiento [2] dentro del recua-
dro del minitren, situado en la esquina superior derecha, aparecera en color naranja. Después

de introducir los valores objetivo, pulse para continuar.
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Propiedades de maquina

Estan disponibles las siguientes imagenes realistas de maquinas:

1. Maquina estandar genérica; 2. Motor; 3. Bomba; 4. Bomba de carcasa partida; 5. Ven-
tilador; 6. Ventilador con sujecion central; 7. Soplador; 8. Compresor; 9. Caja de engranajes;
10. Cajas de engranajes de rotor; 11. Motor diésel; 12. Generador; 13. Turbina de gas; 14. Eje
sin soportes; 15. Eje con un solo soporte; 16. Eje con dos soportes

MACHINE TYPE

Maotor ToGaLE

MACHINE COLOR
THERMAL GROWTH

MULTIPLE FEET

Deslice el carrusel de maquinas hacia arriba o abajo, y seleccione la maquina deseada. Posi-

cione la maquina deseada en el centro del carrusel y, a continuacion, pulse para con-
firmar la seleccién y volver a la pantalla de dimensiones.

Alternar

"Toggle" (Alternar) se utiliza para cambiar la orientacion de la maquina seleccionada a lo largo
de las lineas centrales del eje. En el siguiente ejemplo, el motor se ha volteado para conectar
el lado no motriz al acoplamiento.

MACHINE COLOR

THERMAL GROWTH

MULTIPLE FEET

Color de maquina

El color de maquina deseado puede ajustarse desde esta pantalla tocando el elemento
"Machine colour" (Color de maquina). Aparecera una paleta de colores.
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MACHINE COLOR

THERMAL GROWTH

MULTIPLE FEET

Deslice la paleta de colores hacia arriba o abajo para seleccionar el color deseado y, a con-

tinuacién, pulse para confirmar la seleccion y volver a las dimensiones (con las maqui-
nas mostrando el color deseado).

Crecimiento térmico

El crecimiento térmico es el movimiento de las lineas centrales del eje asociado o debido a un
cambio en la temperatura de la maquina entre los estados de inactividad y funcionamiento.

Acceda a la pantalla de crecimiento térmico pulsando el elemento "Thermal growth" (Cre-
cimiento térmico).

Los valores de crecimiento térmico pueden introducirse solamente cuando se hayan definido
los pies de maquina.

THERMAL GROWTH mm

Thermal growih enabled: 1.0
i H
-0.13 0.20 0.m 0.00

Thermal growth is the tendency of matter changing in volume in response to a change
in temperature, through heat transier, @

Para introducir cualquier valor de crecimiento térmico especificado en la posicidn de pie reque-
rida, pulse la casilla de valor correspondiente y, a continuacién, proceda a introducir el valor
de crecimiento térmico usando el teclado en pantalla. Muévase entre las casillas de valor

MACHINE TYPE

I

THERMAL GROWTH

usando m También puede pulsar la posicidon de pie deseada.

Los valores de crecimiento térmico se activan deslizando el icono O hacia la derecha [1].
Cuando los valores de crecimiento térmico estan habilitados, la correspondiente maquina den-
tro del recuadro del minitren, situado en la esquina superior derecha, aparecera en color

naranja [2]. Después de introducir los valores de crecimiento térmico, pulse para con-
tinuar.

Calculadora de crecimiento térmico

La calculadora sirve para calcular la compensacion del crecimiento térmico en caso de que no
se disponga de otros valores. El crecimiento térmico se calcula a partir del coeficiente de
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dilatacion térmica lineal del material, la diferencia de temperatura prevista y la longitud de la
linea central del eje desde el plano de calce.

Tras acceder a la pantalla de crecimiento térmico, pulse la casilla de valor del par de pies [1]
donde debe introducirse el crecimiento térmico.
THERMAL GROWTH mm

Thetmal growth enabled:

i) ]

MACHINE TYPE

I

THERMAL GROWTH

1 [ 0.00 l 0.00 0.00 0.00

Thesrmial growth is the tendency of matter changing in volume in responss to a change
in temparature, through heat transfer,

La casilla se resalta en color verde [2] y aparece la pestafa 'Calculator' (Calculadora) [3].

THERMAL GROWTH mm &
i
Thermal growih enabled: O
Wi [H]
AN C
_ + —
7 8 9
4 5 6
1 2 3
2 [ 0.00 0.00 0.00 0.00
. 0 n

Thermal growth is the tendency of matter changing in volume in responise fa a change
in temperature, theough heat transfer, @

Pulse la pestafia 'Calculator' (Calculadora) [3] para acceder a la pantalla de la calculadora de
crecimiento térmico.

THERMAL GROWTH CALCULATOR

Thesmal growth enabled:

v

1 Cast iron

1200 “C
700 mm
Eniter feet to shaft centerline distance

Pulse (1) y seleccione el material de la maquina. Aparecera la correspondiente dilatacion tér-
mica lineal. Introduzca los tres valores [2] necesarios para calcular el valor de crecimiento tér-
mico para el par de pies seleccionado utilizando el teclado en pantalla [3]. Los tres valores
mencionados son:

— s~

O k2 W00 4
3 w o w

. temperatura ambiente (temperatura inicial)
« temperatura de funcionamiento de la maquina (temperatura final)
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. distancia desde la base de la maquina (o plano de calce) hasta la linea central del eje
(longitud)

Con los valores de crecimiento térmico habilitados [4], |a correspondiente maquina dentro del
recuadro del minitren, situado en la esquina superior derecha, aparecera en color naranja [5].

Pulse m para visualizar simultaneamente el valor calculado de crecimiento térmico para el
correspondiente par de pies (6) y pase al siguiente par de pies (7).

T TE T
THERMAL GROWTH CALCULATOR mm i !
Thermal growth enabled: QO
W

Cast iron Thermal growth calculater

Initial temperature G

Fimal temperature "C

€ 7
700 mm
0.7062
The thermal grovth coefficient ks caloulated wsing the temperatune diffenerce and
change in length of setected material @ @

Pulse para volver a la pantalla de crecimiento térmico, que muestra los valores cal-
culados.

X

T TE T
THERMAL GROWTH mm i P
Thermal growth enabled: QO
w [H]
THERMAL GROWTH
.M 0.00 0.00 0.00

Thermial growth is the tendency of matter changing in volume in responss to a change
in temperature, through heat fransfer, @

Varios pies

El elemento "Multiple feet" (Varios pies) se utiliza principalmente para determinar las correc-
ciones de pie en una maquina provista de varios pies; por lo tanto, a este elemento también
puede accederse desde la pantalla de resultados.

La dimension entre los pies puede definirse desde la pantalla 'Multiple feet' (Varios pies), a la
que se accede pulsando el elemento "Multiple feet" (Varios pies).
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MACHINE COLOR

THERMAL GROWTH

Si ya se ha introducido, la pantalla 'Multiple feet' (Varios pies) mostrara la dimension entre el
pie delantero y el pie trasero (1).

MULTIPLE FEET mm

s # o

Nota

Los pies de maquina intermedios no pueden visualizarse desde la pantalla de
dimensiones.

Pulse para afiadir cualquier pie intermedio.

_
MULTIPLE FEET mm {
. _ .

:lwc\\oll

n
7 8
4 5
12

0

« El par de pies intermedios se anade después de los pies delanteros.
. Introduzca esta dimension en la fila que aparece.

« Silo desea, puede eliminar los pies intermedios pulsando @

« Pulse para salir de la pantalla 'Multiple feet' (Varios pies).
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Ajuste del haz laser (sensALIGN 5 EX)

Uso del laser y el sensor sensALIGN 5

1. Abra la tapa del laser levantandola y después girando la tapa protectora hasta que se
encuentre en posicion “abierta” (1). Encienda el laser pulsando su interruptor On/Off (2). Deje
la tapa protectora del sensor en posicion “cerrada”.

ADVERTENCIA
iNo mire fijamente hacia el haz laser!

2. Si el laser y el sensor se han colocado de manera aproximada uno con respecto al otro
durante el montaje, el haz laser deberia incidir en la tapa protectora del sensor. Si el haz esta
tan alejado del objetivo que no incide en absoluto sobre el sensor, coloque una hoja de papel
delante del sensor para localizar el haz y vuelva a ajustarlo sobre el sensor de la siguiente
manera:

3. Vuelva a colocar los componentes hasta que el haz laser incida sobre |a tapa del sensor:

« verticalmente: afloje los pomos de bloqueo y ajuste la altura.
. horizontalmente: afloje los soportes del laser y/o sensor y alinéelos entre si.
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4. Utilice las ruedas de ajuste del laser para centrar el haz laser sobre la tapa protectora del
sensor (1) y, a continuacion, abra la tapa del sensor levantando y girando la tapa protectora
hasta que se encuentre en posicion “abierta”.

Nota

Es muy recomendable que antes de montar el laser sobre su soporte, las dos ruedas de
ajuste amarillas se coloquen en el centro aproximado de su rango de recorrido. Esto
garantizara que el rayo emitido desde el laser sea lo mas recto posible y no tenga nin-
gun tipo de desviacion.

Aseglrese también de que los dos soportes estan alineados rotacionalmente entre si.
Estas precauciones facilitaran en gran medida el proceso de ajuste del rayo.
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Ajuste del haz laser

Asistente de ajuste del laser

El asistente de ajuste del laser es la prestacion principal del dispositivo tactil para ajustar el
haz laser. Si se inicia el sensor, y el haz laser no esta centrado, use el asistente para ajustar

el haz laser correctamente. Las flechas del asistente indican la direccidén y la cantidad de movi-
miento que debe producirse.

DiM 1Y RES
ﬁ o W -~ 5. mim i £ -

RGN Shafts or tan () or (Mo Measline

. Las flechas del asistente ubicadas junto a las ruedas de ajuste de posicion del laser (1y
2) indican la direccién y la magnitud con las que las ruedas de ajuste deben moverse
para ajustar el haz laser correctamente.

. Las flechas del asistente ubicadas lejos de las ruedas de ajuste (p. ej., 3) indican la
direccién y la magnitud para mover el laser de manera fisica a fin de que el ajuste sea
correcto.

» El estado del haz laser obtenido se muestra en 4.
« 5 muestra la posicidon del haz laser sobre los detectores de posicidn.
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« La magnitud y la incidencia de las flechas del asistente disminuyen a medida que el
estado del haz laser mejora, desapareciendo por completo en cuanto el haz laser esta
centrado.

« La medicién puede empezar en cuanto el haz laser esta centrado.

No obstante, es posible que sea necesario realizar un ajuste previo del haz laser sin usar el
asistente; en tal caso, proceda de la siguiente manera:

« "Ajuste del haz laser (sensALIGN 5 EX)" en la pagina 34
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Vista XY

La funcidn Vista XY sirve para facilitar el centrado del haz |aser sobre los dos planos del detec-
tor del sensor antes de hacer una medicién.

[T T
P

A m @ BN mm Ry

Follow hint aer

o Toque el area del detector mostrada (1) para acceder directamente a la pantalla de la
Vista XY.

» Puede accederse a la pantalla Vista XY utilizando el elemento de menu "Vista XY", el
cual aparece cuando se toca (2) "sensor/area del laser".

« Puede accederse a la pantalla Vista XY utilizando el elemento de menu "Vista XY", el
cual aparece cuando se toca (3) el laser.

jomass 0502 20191216]
XV VIEW INFORMATION a
Plane 1 Flane 2 Sensor FLL b ﬁ
EN: 39050010 0%
LASER ADJUSTMENT
. s @
-
Laser 22s8¢C SEMSORLIST
SN; 39100118 100%
X= 7901 mm X= 7855mm B 354.4° LASER PROPERTIES
¥= 1.423mm Y= 2.648 mm
ABSOLUTE SETTO ZERD . 359.9° SENSOR PROPERTIES
Angle difference

@ 43

Los dos planos del detector del sensor se muestran en la pantalla Vista XY. Centre los puntos
del haz laser en ambos planos usando las dos ruedas de posicién del haz. En algunos casos,
puede ser necesario mover el sensor sensALIGN a lo largo de las varillas de apoyo o late-
ralmente, aflojando el dispositivo de sujecidn de cadena y girandolo levemente.

La funcion "Ajustar a cero" puede utilizarse para comprobar el efecto que la vibracion ambien-
tal y de maquinas tiene sobre la medicidén. Tenga en cuenta que "Ajustar a cero" Unicamente
estd activada cuando el estado del haz laser [1] es "OK" o "Centrado".
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e 0t 0z 2012 ]
XY VIEW INFORMATION &
Plane 1 Plane 2 Sensor woe i I ] ‘
SN 39050010 e
oo | sy T
L] v
Laser Moe 0 SEMSOR LIST
EN: 35100118 100% -
AX = 0.020mm| AX=0.018mm @B 355.3° LaSER PROPERTIES

AY = 0.001 mm AY = 0,001 mm

)
ABRSOLUTE SETTO ZERD . U * G SENSOR PROPERTIES

Angle difference

e 3o

X VIEW

H|

Si el estado del haz laser es "OK" o "Centrado" [1] toque "Ajustar a cero" [2] para ajustar los
valores XY de los dos planos del detector a 0,0. A continuacion, estos valores se monitorizan
para comprobar la estabilidad de los mismos. Toque "Absoluto" para volver a los valores abso-
lutos.

Tenga en cuenta que los elementos de menu de la pantalla pueden utilizarse para mostrar los
siguientes elementos:

Lista de sensores — muestra el nimero de serie de los sensores detectados o usados pre-
viamente, asi como el tipo de conexion empleado para la comunicacién.

ommass____os0z30iaize7)
[@) DEVICE TYPE BT &/N CONNECTION  VISIBLE i L3
. .smmmnsex 55600551 Bluatooth .

SEMSOR LIST

LASER PROPERTIES

SENSOR PROPEATIES

Propiedades del laser - muestra informacidn detallada acerca del laser sensALIGN en uso

INFORMATION

&
—a
Faripl number 39100118
LASER ADJUSTMENT
Angle 355.3°
Temparature 4.0C
SEMSOR LIST
Eattery status 100%
Caklibration expiry date 28.04.2076 LASER PROPERTIES
Laser FW version 0.32
SENSOR PROPERTIES
Lazer HW version 100
Laser mode sensALIGN 5 EX laser X VIEW
Lager stalus Lager Ok

H

Propiedades del sensor — muestra informacion detallada acerca del sensor sensALIGN en uso
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INFORMATION
Serial number
Angle
Temperature
Battery status
Calibration expiry date
Sensor FW versian
Sensor HW version

Laser status

39050010

353"

m.0c

4%

24.09.2017

Laser OK

e 0t 02 20191247
LASER ADJUSTMENT

Laser OK

SEMSOR LIST
LASER PROPERTIES.

SENSOR PROPERTIES
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Inicializando el sensor

El aviso "Error en comunicacion" [1] sugiere que el sensor no ha sido inicializado aunque el
haz laser haya podido ajustarse correctamente.
[ 05220186

A m B B N Sy
8 e
(- : O C b

sommunication emor

Communication coror

Pulse el area del detector y del sensor o el laser [2] para acceder al elemento de menu 'Sen-
sor list’ (Lista de sensores).

DEVICE TYPE BTSN CONNECTION  VISIBLE

. sensALIGNSEX 55600551 Bluetooth  3(3)

SEMSOR LIST

2 Seanning lar denace(s) ]|

LASER FROPERTIES

SEMSOR PROPEATIES

N VIEW

Toque el elemento de menu 'Lista de sensores' [1] para visualizar los sensores rastreados. El
aviso 'Rastreando sensor(es)' [2] aparece durante el proceso de rastreo. Tan pronto el sensor
es detectado, se incluye en la lista y aparece un punto verde en negrita [3] junto al sensor
detectado.

R
DEVICE TYPE BTSN CONMECTION  VISIBLE B
13 . sensALIGNSEX 55600551 Bluetaath L

SEMSOR LIST

LASER FROPERTIES

SEMSOR PROPERTIES

XN VIEW

H

Inicialice el sensor tocando sel sensor de la lista. Un punto en negrita azul [1] indica que el
sensor esta inicializado.
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Medicion

El modo de medicién deseado se selecciona desde la pantalla de medicidn.

RES *!

Toque el encabezado del modo de medicion [1] para acceder al carrusel de modos de medi-
cion.
Deslice el carrusel arriba o abajo, y seleccione el modo de medicién deseado.

)

MEASUREMENT MODE

Multipaint

Multipoint

MERAGING: AUTO

“ auauTy

En el ejemplo mostrado arriba, se ha seleccionado la medicién Multipuntos. La calidad de la
medicion puede mostrarse como una desviaciéon estandar (DS) de mediciéon o como un factor
de la calidad de medicion.

La desviacion estandar (SD, por su abreviatura en inglés) es la desviacion del valor cua-
dratico medio (media de las medias) de los puntos de medicién. Describe la cercania con la
que se agrupa un grupo de puntos de datos alrededor de la media de dichos puntos. Es una
medida del calibre de medicidén. Cuanto menor es la SD, mejor es la calidad de los datos reco-
pilados.

La calidad de la medicion es un factor determinado por los siguientes criterios relativos a
la medicion y el ambiente: rotacion angular, desviacion estandar de la elipse de medicidn,
vibracidn, uniformidad de la rotacion, inercia de la rotacién angular, direccion de la rotacion,
rendimiento del filtro y velocidad. Cuanto mayor sea el factor, mayor es la calidad de la medi-
cion.

El factor deseado se ajusta tocando el elemento correspondiente. El promedio se ajusta
tocando el botén 'Promedio’.

Promediar

En determinadas condiciones industriales, puede ser necesario aumentar el nimero de medi-
ciones (impulsos laser registrados) a promediar al tomar lecturas para obtener la precision
deseada. Algunos casos concretos incluyen entornos con vibracion de maquinas elevada. Un
promedio mayor también mejora la precisidon al medir cojienetes lisos, cojinetes de metal
Babbitt y cojinetes radiales.
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El promedio es posible en mediciones 'punto' como 'Multipuntos' y '"Modo estatico'.

Multipoint

Ajuste el promedio tocando el botdn 'Promedio’ [1]. Una escala [2] usada para ajustar el valor

de promedio aparecera en la pantalla. Toque el valor de promedio deseado, el cual aparece en
el botdén 'Promedio' [1].
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Modos de medicion

Los siguientes modos de medicidn estan disponibles para configuraciones de maquinas hori-
zontales:

» "Medicién de barrido continuo" en la pagina 45 - Este modo se usa para medir maquinas
acopladas estandar. Los ejes se giran de manera continua en la direccién de rotacion de
la maquina hasta alcanzar una calidad de medicion aceptable.

» "Modo de pasada" en la pagina 53 - El modo de medicion de pasada se usa para ejes des-
acoplados y ejes que no giran (uno o ambos). El laser se gira pasando sobre el sensor
en diferentes posiciones de rotacion.

« "Medicidon multipunto" en la pagina 49 - Este es el modo usado para medir ejes no aco-
plados [cojinetes radiales], cojinetes de metal Babbitt, ejes dificiles de girar, ejes con
rotacion brusca, situaciones en las que se dan vanos largos o una desalineacion severa
que facilmente causara que el haz se salga de rango.

. "Medicidén estatica" en la pagina 51 - Este modo se usa para medir maquinas ver-
ticales.
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Medicion de barrido continuo

Este es el modo de medicidn por defecto (cuando se utiliza el sensor sensALIGN 5) y se usa
para medir maquinas acopladas horizontales estandar.

-~
A 2 @ B N

TapEor @i measwe

Una vez que el haz laser ha sido centrado, puede iniciarse la medicion automaticamente

cuando se giran los ejes o pulsando 0'M' (1). Gire los ejes a lo largo de un angulo lo
mas amplio posible.

A medida que se giran los ejes, y dependiendo del estado fisico de las maquinas, el arco de
rotacién cambia de color rojo (calidad < 40%) a &mbar (calidad >40%<60%) a verde (calidad
>60%<80%) a azul (calidad >80%). Los resultados del acoplamiento se muestran tan pronto
la calidad de medicion alcance un 40% (el arco de rotacion se pone de color ambar).

E TR T
w e
4 [ tesweconteed |
1 ‘jsuo_ l —— 704
Rotation L
- .15?.9°
[205 . 1 &
Readings ) ﬂ 4¢ -0.03
4k . -0.00
(6]
4¢ -0.03
4= -0.10

00 [0

« (1) Angulo de rotacién cubierto por los ejes
o (2) Posiciones de medicion tomadas

« (3) Calidad de la medicién

« (4) Arco de rotacion

o (5) Sugerencia

« (6) Los resultados del acoplamiento se muestran tan pronto la calidad de medicién
alcanza un 40 % (el arco de rotacién es de color naranja)

e (7) Icono 'Cancelar’
o (8) Icono 'Continuar’

Pulsando E el icono 'Cancelar' se descarta la medicion actual. Pulsando el icono
'Continuar' puede accederse a los resultados de medicién o repetirse la medicidn.
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Y

Tenga en cuenta que el color del icono 'Continuar’ se corresponde con el arco de

rotacion, lo que indica la calidad de medicién alcanzada.

L
A @ %
&

I

—

30" ,_
“Rotation ; © 003 000 003 -0.10
|—205 | - e
Readings \ ﬂ 4¢ -0.03
0 4+ -0.00
[82%
| “guality : 4+ -0.03
-0.10

Tapsf 10 Wil e MY 10 pameasune

’.
M) . L
e (1) Pulse para volver a medir las maquinas.

RES
o (2) Pulse para ver los resultados de pie de maquina.
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Extension del rango de medicion al usar el Modo de
Barrido Continuo

Esta funcidn activa automaticamente la ampliacion del rango de medicidn en el modo de medi-
cion de barrido continuo. Dicha ampliacion de rango permite ajustar el haz laser de manera
que permita impactar en la superficie del detector al momento de girar los ejes, cuando se
miden ejes con una con una gran desalineacidn o con una desalineacion angular a lo largo de
grandes distancias.

« Al tomar mediciones con medicién de barrido continuo, si el haz laser se aproxima
al extremo de la superficie del detector, en la pantalla aparecera automaticamente una
indicacion.

Approaching Laser End position,
Tap (¥) to extend measurement range
Tap@ to ignare

ole]

« Pulse para ampliar el rango de medicién. El programa interrumpira la medicién y
pasara a la pantalla de ajuste del rayo. La posicidn actual del rayo se fija auto-
maticamente como el punto de partida para ampliar el campo. Siga las indicaciones de
la pantalla y use las dos ruedas amarillas de posicion de haz para reajustar el rayo en el
cuadrado objetivo (1).

EXTEND started. Center laser then |.||::-Q}Ir.~ procesd
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. Con el haz laser centrado, pulse (2) y, a continuacion, prosiga con la medicion
girando los ejes algo mas.

“Rotation

[188

Readings

[63%

“quality

“Rotation ; ® 017 013 -030 -0z

1 88 : w t »
|—|'-t_ea|iing= A\ — ﬂ 4 0.17

FES% 4k 0.13
| “quality 4¢ -0.30
4 -0.22

- Y RES
Tapﬂlu Wil f5UlLs orasd to CEmeasure \l\‘.ﬂ} ﬂ i

« Tras girar los ejes en un angulo lo mas amplio posible, pulse (3) para acceder a

RES
los resultados y, a continuacion, (4) vea dichos resultados.
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Medicion multipunto

Este modo se emplea para medir ejes dificiles de girar de forma continua o que permiten rea-

lizar mediciones Unicamente en ciertas posiciones de rotacion. El método también puede
usarse para medir ejes no acoplados, ejes que no giran, cojinetes lisos, cojinetes de metal

Babbitt y cojinetes radiales, ejes dificiles de girar, ejes con rotacion brusca, situaciones en las

gue se dan vanos largos o una desalineacion severa que facilmente causara que el haz se
salga de rango.

Si no se ha hecho ya, introduzca las dimensiones de maquina y, a continuacién, centre el haz

laser.

-
A& M @ K N mm

B s
S
e

o EISAEIG 1ake initial pokai W el

« (1) icono 'Siguiente' - toque para tomar punto de medicién inicial
o (2) Sugerencia para tocar el icono 'Siguiente’

Toque m el icono 'Siguiente' para tomar el punto de medicién inicial y, a continuacion,
gire los ejes en su direccién normal de funcionamiento hasta la siguiente posicién de medi-
cion.

0

“Rotation

Ri.

ﬁeaaiﬁgls b

Rotate then fuo coupling to take point

« (1) Area de acoplamiento que ha de tocarse para realizar la siguiente medicién

« (2) Numero de puntos ya tomados

« (3) Icono 'Cancelar' - se usa para cancelar una medicién actual e iniciar una nueva
medicion.

Toque el area de acoplamiento [1] para tomar el punto de medicién. Siga girando los ejes,
tomando puntos de medicién tocando el area de acoplamiento [1]. Tome tantos puntos de
medicion a través de un angulo de rotacion lo mas amplio posible.
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Uof

F'ntahnﬂ
of |

5 "

4¢ -0.04

Real:llﬂsh B

oo Non .- v oo
. ; ik 0.20
% ’ 4 0.25

— v -
1 \ G -
Rotate then fug coupling to take point m

o (1) Arco de rotacién mostrando los puntos tomados y angulo de rotacién cubierto por
los ejes. El arco cambia de color de rojo [< 60°] -> ambar -> verde [> 70°]

. (2) Angulo de rotacion completado por los ejes para medicion actual
« (3) NUmero de puntos de medicion tomados para medicidén actual

« (4) Desviacion estandar obtenida en la medicion actual

o (5) Icono 'Continuar' — toque para ver los resultados de medicion

El icono 'Continuar’ (cuyo color cambia con el arco de rotacidn) se activa después de
haber tomado tres puntos de medicidén.

Los resultados de acoplamiento horizontal y vertical se muestran cuando los ejes estan gira-
dos al menos por encima de 60°, y un minimo de tres posiciones de medicidn estan regis-
tradas. Si, por el contrario, la calidad de medicion se ha seleccionado, los resultados de
acoplamiento se muestran cuando el arco de rotacion (1) se pone amarillo.

Toque el icono ‘Continuar’ para continuar con la vista de resultados o para volver a rea-
lizar la mediciodn.

En caso necesario, puede accederse a Live Move a través de la pantalla 'Resultados'.
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Medicion estatica

Este modo de medicidn se usa para ejes no acoplados, ejes que no giran y maquinas verticales
montadas sobre pies o con bridas.

Si no se ha hecho ya, introduzca las dimensiones y, a continuacion, centre el haz laser.

fomons 0502 201908045
piM Y RES -
ﬁ — 0 - =N mm i sel
) - @4
: STATIC CLOCK

- o

*
Tap ' to rotate then tap B or @
1o take first point

« (1) Los iconos de desplazamiento 'izquierda/derecha' se usan para posicionar el laser y
el sensor mostrados con una rotacién angular que se corresponde con la posicién real de
los componentes como si estuvieran montados sobre los ejes.

« (2) Sugerencia en pantalla para posicionar el laser y el sensor mostrados y, a con-
tinuacién, tome punto de medicion

Gire los ejes hasta cualquiera de las ocho posiciones de 45° (es decir, 12:00, 1:30, 3:00, 4:30,
6:00, 7:30, 9:00 o 10:30; posicién mirando desde el sensor hacia el laser). Posicione el eje tan
preciso como sea posible usando un inclindmetro externo o un transportador. Pulse la M par-

padeante o m para tomar el primer punto de medicion.
- | s
e i
Eﬂlﬁinn—
4 A

| §

Readings

« (1) NUumero de puntos ya tomados (en este ejemplo, punto inicial)
« (2) Pulse la M parpadeante para tomar la siguiente medicién

« (3) Sugerencia en pantalla para posicionar el |dser y el sensor mostrados y, a con-
tinuacién, tome punto de medicién

o (4) Icono 'Cancelar' - se usa para cancelar una medicién actual e iniciar una nueva
medicién.
Gire el eje hasta la siguiente posicién de medicion. El sensor y el ldser mostrados deben estar

. L < > .
en la misma posicion angular que los componentes montados. Use | o] para posi-

cionar el sensor y el laser mostrados; a continuacion, tome el siguiente punto de medicion pul-
sando la M parpadeante [2].
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==

Nota

Después de tomar un punto de medicion, el laser y el sensor mostrados se desplazan a
la siguiente posicion de reloj en la pantalla.

Si las restricciones en la rotacion del eje obstaculizan la toma de mediciones en deter-

. - . : . - < >
minadas posiciones del eje, saltese dichas posiciones usando | o]

Las mediciones deben tomarse en al menos tres posiciones en 90°, pero se recomienda llevar
a cabo mas mediciones en un angulo mas amplio.

I A
STATIC CLOCK

-' 225.0"

R

o (1) Arco de rotacién mostrando el angulo de rotacion cubierto por los ejes durante una
medicion. El arco cambia de color de rojo [< 60°] -> ambar -> verde [> 70°]

« (2) Angulo de rotacién completado por los ejes para medicién actual
o (3) NUmero de puntos de medicién tomados para medicién actual
o (4) Calidad de medicion para medicion actual

« (5) Icono 'Continuar' - toque para ver los resultados de medicién
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Modo de pasada

En este modo, el eje que sujeta el laser se gira de manera que el haz laser incida sobre la
lente del sensor al tiempo que pasa por él. Las mediciones se toman cuando el haz laser pasa
a través del area central del detector.

« Centre el haz laser. Una M (1) parpadeante indica que la medicién puede ser tomada.

-
@ MmN

[0
Rotation
F1

Readings

-Qualm"

Rotate shaft Tap (1o foish caadsurement of (2 1o cancel it

. Gire el eje que sujeta uno de los cabezales de medicién (por ejemplo, el laser) hasta la
siguiente posicion y, a continuacion, gire el eje que sujeta el otro cabezal (por ejemplo,
el sensor) lentamente haciéndolo pasar por el cabezal opuesto. La medicidn se toma
automaticamente a medida que el haz laser incide y pasa por el detector del sensor.

ljﬁ!ma-ﬁinn

M54

Readings

%

Nota
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| LED de ajuste del haz laser del sensor sensALIGN 5, ubicado en la parte delan-
era de la carcasa, parpadea en color verde.

« Repita el paso 3 tomando mediciones en tantas posiciones como sea posible y con un
angulo lo mas amplio posible. Los resultados del acoplamiento (1) se mostraran si las
mediciones se han tomado en al menos tres posiciones a largo de una rotacién minima
de 60°.

rg7a | ; 3 -' 89.7°

_F!nuninn r .

W .o

|-83 - i - :
Readings : ® 4¢ -0.03
FBS% — - el 3 1—0.02
| “uslity ) 4¢ -0.05

« Tras tomar suficientes posiciones de medicién, pulse para acceder a los resul-
tados.

[96° ! _ ——
“"Rotation y

[ 8

Readings _ i -0.03

[38% : 4 0.01
“quality i -0.01
-0.08

Tap e 1o view 1o RES

§a7= _
“Rotation - & 003 002 -005 0.03
83 .
r.;_eadin_us ‘ AT ﬂ 4¢ -0.03
FEB% — - 4 -0.02

“quality ) ¢ -0.05
0.03

Tibp o M0 Wit 50il15 oo M Lo cEMMBASLIFS

RES
« Pulse para ver los resultados.

Y

Nota
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Si Unicamente un eje no puede girarse con facilidad, mientras que el otro se
puede girar sin ningln problema, monte el sensor siempre sobre el €je que no
pueda girarse (utilice el soporte magnético deslizante ALI 2.230). NO monte el
laser sobre el eje que no puede girar con facilidad, aunque esto implique con-
figurar el laser y el sensor de forma opuesta a como lo haria normalmente para
realizar la alineacion. Siempre puede insertar las maquinas moviles y esta-
cionarias usando la funcionalidad 'Girar vista de la maquina'.

Introduzca todas las dimensiones de acuerdo con su configuracién actual,
siguiendo la orientacion normal del |aser y del sensor en la pantalla de dimen-
siones.
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Entradas manuales y de reloj comparador

La tabla de mediciones también puede usarse para las siguientes funcionalidades:

« Introduccion de lecturas manuales .
« Inclusién de una medicion con reloj comparador y visualizacidon de los resultados de aco-

plamiento

« Conversion de los resultados de alineacién (obtenidos usando una medicidon con sensor y

laser) a las lecturas de reloj comparador equivalentes

mm

MEASUREMENT TABLE
L] MEAS, VERTICAL HORIZONTAL QUALITY
FTs 4 45 4+ aF 50

08 23:m 2019

« @ asrouno 0.020 0.023 non 0.023
1 @ J oo 0012 o032 0oz 4% 00es
2 6 C 0ms 0012 0.054 0.024 % 0104
-

.

| @ 3 M@ ¢ em  oom 0081 002 e o007

|l
Pulse " desde la pantalla de tabla de mediciones. Se mostraran las funcionalidades de
introduccién manual y reloj comparador.

#A7) Add manual measurerment

+ :' Add dial gauge megsurement

The{) Comvert coupling results 1o dial gauge readings

Y

Nota

1. Si se accede a la tabla de mediciones para una nueva instalacion sin ninguna medi-
cion, las dos opciones disponibles son "Add manual measurement" (Afadir medicién
manual) y "Add dial gauge measurement" (Afadir medicion de reloj comparador).

2. Para una nueva instalacion, puede accederse a la tabla de mediciones a través del
area de resultados de acoplamiento de la pantalla de mediciones introduciendo la

dimension que media entre el sensor y el centro del acoplamiento.
3. Para una nueva instalacion sin la dimensidén que media entre el sensor y el centro del
acoplamiento, puede accederse a la tabla de mediciones pulsando area de resultados

de acoplamiento en |la pantalla de resultados.
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Introduccion de valores de medicion manual

Visualizando los tres elementos, pulse la opcién "Add manual measurement" (Afiadir medicién
manual) y, a continuacién, proceda a introducir manualmente los valores de acoplamiento.

MANUAL MEASUREMENT INPUT

Vi [

—

> VL BN

¥ A
0.10 0.20

-
0.30

Ak

Después de introducir los valores, pulse para volver a la tabla de mediciones. El valor
manual anadido aparecera en la tabla de mediciones. El simbolo de la mano, situado al lado de

la entrada, indica que la entrada es manual.

MEASUREMENT TABLE

mim

L] MEAS, VERTICAL HORIZONTAL QUALITY
4 i+ ¢ 4k aF =
J08 23.01.2019
{0 s FounD 0.200 0.100 0,400 0.300
1 & o.oe 0012 0.032 amz2 48% o045
=
z g € 0.013 Bz 0.054 o0 % 0104
- 1 7
E __ﬁ. 0.020 0023 0.09 0.023 8% 000
| @ 4 g\' ) 0.200 0.100 0,400 0.300 - -

Borde y cara (positivo)
Borde y cara (negativo)

Borde y cara (invertido)
Borde y cara (negativo invertido)

Comparador inverso

Inclusion de una medicion de reloj comparador

Visualizando los tres elementos, pulse la opcion "Add dial gauge measurement” (Afadir medi-
cion de reloj comparador) y, a continuacion, seleccione la configuracién de reloj comparador
deseada. Existen cinco métodos de configuracion:

En el siguiente ejemplo se ha seleccionado el método de borde y cara (positivo).
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DIAL GAUGE MEASUREMENT mem

DIAL GAUGE

Setup

Measurement

I Rim-Face positive methad ] - o

4k ——
1 DISTANCE A = R: — @ 4k ——

Introduzca las dimensiones requeridas y el grado de combamiento del soporte. En este ejem-
plo, la distancia axial A es de 75 mm; la distancia radial R es de 25 mm; y el combamiento del
soporte del reloj comparador R es de -0,10 mm.

DIAL GAUGE MEASUREMENT mem

DIAL GAUGE

e g o / u- C

— 1=

7 8 9

4 5 6

Fim-Face positive methad 1 2 3

1 DIsTANCE A 75 R: 25 0 il
IS SAG A | -0.10 . @

Nota

-~
. . MY 2 . . . .
El icono "Measure" (Medir) aparecera en cuanto se hayan introducido la distancia

tanto axial como radial. Por ello, es posible proceder a la medicion sin introducir el
valor de combamiento.

Introduzca las lecturas medidas con el reloj comparador y, a continuacion, pulse para
ver los resultados de acoplamiento.

T
DIAL GAUGE MEASUREMENT mrm i ’
) e - P> L
0 R <
A 0.25 K 0.50 - + —
9 3
R 0.10 R 0.40 7 8 9
A 4 5 6
'/
. " 1 2 3
A D25
- 0 m

. hmFMEMIM e

Las lecturas del reloj comparador se muestran ahora como resultados de acoplamiento expre-
sados como apertura y desplazamiento.
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[Clar 2801 20151k
DIAL GAUGE MEASUREMENT mm i P
-
& 0.00] n 0.q0 DAL GAUGE
0 Setwp
A 0.25 A -0.50
9 :3 Measurement
R: 0.10 R: 0.0 | —

Rim-Face positive method

La medicion de reloj comparador aparece relacionada ahora en la tabla de mediciones, a la

gue se accede pulsando . La medicion de reloj comparador puede identificarse por el
simbolo del reloj comparador, ubicado junto a la entrada.

MEASUREMENT TABLE mm
L] MEAS, VERTICAL HORIZONTAL QUALITY
Ty 4F Ere 4F aF S0
+ {0 asFounD 0183 -0.342 0.550 0.275

0.016 f02 -0.032 o0z 48% 0045

{: 003 oMz 0.054 0.024 3% 0.104

0.300 000 0.400 0.300

S
3 @ " oo noz 0081 0023 8% 0007

0183 0342 0.550 0.278 = =

Regla de validez

Las lecturas con reloj comparador se toman en las posiciones de reloj 12, 3, 6 y 9 en punto. La
regla de validez estipula que cuando se giran los ejes, la suma de las lecturas del reloj com-
parador en las posiciones de 12 y 6 en punto deben ser iguales a aquellas en las posiciones de
3y 9 en punto.

SUPERIOR + INFERIOR = LADO + LADO

Si no se cumple la ecuacion anterior, deberia repetirse la medicion. El dispositivo tactil incluye
una funcionalidad que sirve para comprobar la regla de validez. Si los valores de medicién de
reloj comparador introducidos no cumplen la regla de validez, aparecera en la pantalla la suge-
rencia "Normalize" (Normalizar).

DIAL GAPGE MEASUREMENT mem

0 BE
A 0.3 2 0.50 - + | -~
& 3
R 0.10 R 0.40 / 8 2
1 2 3
A 0.25 R 0.35
0 m

Rum-Face pesitive method MNORMALIZE

Pulse "Normalize" (Normalizar) para ver los valores de reloj comparador ajustados. Los resul-

tados de acoplamiento también pueden verse directamente pulsando O
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DIAL GAUGE MEASUREMENT

Fim-Face posithve methed

=)

Nota

m
e
I

DIAL GAUGE

Setup

Measurement

Los valores de reloj comparador ajustados cumplen la regla de validez. El proceso de

validacién no afecta a los resultados de acoplamiento mostrados.

Conversion de resultados de acoplamiento en lecturas de reloj com-

parador

Desde la tabla de mediciones, seleccione la medicion cuyos resultados de acoplamiento deban
convertirse en valores de reloj comparador.

MEASUREMENT TABLE

mim

L] MEAS VERTICAL HORIZONTAL QUALITY
45 4k 4 4F aF 50
08 2302019
0 asFounp 0.020 0.023 00m 0023
1 & .06 0012 0,032 a0z 48% 0045
z C 0013 no12 0054 .04 % 00
[ ® 3 Q " oo 0.023 0.0 0,023 8% 0007

Pulse

DIAL GAUGE MEASUREMENT

B

| DISTANCE

[ 5AG

LS

y, a continuacion, pulse la opcidn "Convert measurement to dial gauge" (Convertir
medicion en reloj comparador).
Seleccione la configuracidn de reloj comparador deseada y, a continuacion, introduzca las
dimensiones axial (A) y radial (R), asi como el grado de combamiento del soporte.

Rim-Face positivé méthod

75
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‘ut

M} . .
Pulse para ver los valores de reloj comparador y los resultados de acoplamiento corres-
pondientes.

[T T
DIAL GALGE MEASUREMENT mm i &
—— > |
O Setup
A 0.05 A -0.08
9 3 Measurement
R -0.08 R S0y e
6 !

B - Rimm-Face positive meihod

=)

Nota
Los valores de reloj comparador calculados cumplen la regla de validez.

Esta conversidn aparece relacionada ahora en la tabla de mediciones, a la que se accede pul-

sando .

MEASUREMENT TABLE mem

L MEAS, VERTICAL HORIZONTAL QUALITY
4 i* 4 4+ aF a0
08 23.01.2019
« @ asrounp 0.020 0.023 0.091 0.013
1 g 0018 002 <0032 oamz2 a8% 0045
= L4
: G € 0.013 Doz 0.054 004 % 0104
3 Q. "% oo 0023 0o 0023 8% 0007
@ 4 @ 0020 0.023 0.091 0023 - -

Los resultados de acoplamiento convertidos se corresponden con aquellos obtenidos usando
directamente el dispositivo tactil. La entrada de la medicidn de reloj comparador puede iden-
tificarse por el simbolo del reloj comparador, ubicado junto a la entrada.

ROTALIGN touch EX
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Ampliacion manual del rango de medicién

El rango de medicion puede ampliarse manualmente en los modos de medicién multipunto y
de medicion estatica. Dicha ampliacion de rango permite ajustar el haz laser de manera que
se impide que este falle a la hora de alcanzar la superficie del detector cuando se miden ejes
con una desalineacion importante o una desalineacion angular a lo largo de grandes dis-
tancias. Durante la medicidn, puede accederse a la ampliacion manual a través de la vista XY
antes de mostrarse 'Laser fin'.

62

« Si el punto laser (1) mostrado en la pantalla sigue desplazandose a una distancia cada
vez mayor con respecto al centro de la pantalla del detector mientras se giran los ejes
para tomar mediciones usando el modo de medicién Multipunto pulse el area del detec-
tor (2) para acceder a la pantalla "Vista XY".

e

“Rotation

Rotate then tu; coupling o take point

-

MULTIFOINT

» Después de acceder a la pantalla "Vista XY", use las dos ruedas amarillas de ajuste de la
posicidon horizontal y vertical del laser, y ajuste los puntos laser de tal manera que que-
den ubicados dentro de los objetivos cuadrados o muy préximos a estos.

=)

Nota

Durante el procedimiento de ajuste del |aser, evite un reajuste del sensor.

X¥ VIEW INFORMATION

Plane 1

X=
Y=

Plane 2
- -
6,381 mm X= 6.230 mm
0.300mm Y= 0.448 mm

ABSOLUTE

XY VIEW INFORMATION

Plane 1

X=
Y=

&5

1.275mm X=
0.446 mm Y =

ABSOLUTE

SETTO ZERD

Plane 2

&

1.121 mm
0.560 mm

SETTO ZERD

Sensor 25.5°C
EH: 35050010 75% O

Angle difference

@ 4.1°

Sensor 55T
EN: 39050000 T5% O

40.7°

I

Laser Moe o

SH: 39900118 0% 8

@O 3
P 3599

Angle difference

@ 1.6°

LASER PROPERTIES

SEMSOR PROPEATIES

H|

MULTIPOINT

LASER PROPERTIES

SEMSOR PROPERTIES

=
@ :
=z
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« Con el haz laser centrado, pulse y, @ continuacion, prosiga con la medicion
girando los ejes algo mas.

[12°

“Rotation

g7

iieaﬂi ngs

WEL:

quality

Ratate then tug

IR o -

Sl
R

ﬁ '12°. [ v | H ]

—_— N L
Rotation & 003 004 0186 097

£ 3

Eenliiﬂﬂ-‘-‘ t el - 4¢ -0.03
75% ' i 0.04
| “quality i¢ -0.16
4 0.17

& [a5

Tap 552 10 view osults o 00 o ameasure

« Tras girar los ejes en un angulo lo mas amplio posible, pulse (1) para acceder a
RES
los resultados y, a continuacion, (2) vea dichos resultados.
Nota

El color del icono 'Continuar' [] varia en funcién de la calidad de medicidn que se
alcance.
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Resultados

A 2 @ 5 N

Tap4Hito start Live Mave.

o (1) Muestra los resultados de pie tanto horizontales como verticales en 2D y de manera
simulténea

« (2) Se usa Unicamente para mostrar los resultados de pie verticales

o (3) Se usa Unicamente para mostrar los resultados de pie horizontales

o (4) Se usa para mostrar los resultados de pie en 2D

« (5) Se usa para mostrar los resultados de pie en 3D

« (6) Inicia Live Move

o (7) Se usa para generar un informe de medicidn de instalaciones

« (8) Se usa para guardar las mediciones de instalaciones en el parque de instalaciones
o (9) Se usa para seleccionar el modo de resultados

« (10) Pulsando el control deslizante sobre el icono de maquinas se abre la pantalla triple
"Train Manager" (Gestor de tren) / "Train Setup" (Configuracién de tren) / "Train Fixa-
tion" (Fijacion de tren)

« (11) Simbolo indicador del estado de alineacién

-~ RES
i '.E‘} -

En la pantalla de resultados, los tres iconos dimensiones, medicidn y resul-

tados - estan activos y pueden usarse en cualquier momento.

Las pantallas de resultados 2D para pie V y H muestran las posiciones de pie vertical (V) y hori-
zontal (H), respectivamente.

Los colores de las flechas en negrita situadas junto a los valores de correccion de pies estan
directamente relacionados con el estado de alineacién del acoplamiento del siguiente modo:

Azul — excelente [el pie no debe moverse]
Verde - bien [si es posible, el pie debe permanecer inalterado]

Rojo - pobre [el pie debe moverse para obtener un mejor estado de alineacion]
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Tap 1o start Live Move.

ar _-0.02
R 000
v -0.16
+© 0.01

e “

« (1) Resultados verticales de la posicién de pie

o (2) Resultados horizontales de la posicion de pie

o (3) Resultados verticales del acoplamiento

o (4) Resultados horizontales del acoplamiento

« (5) Modo de resultados seleccionado

« (6) Simbolo indicador del estado de alineacién

o (7) Resultados verticales y horizontales de pie en 2D

Convencidn de signos

La abertura del acoplamiento es positivo cuando esta abierto en la parte superior o late-

ralmente desde la perspectiva del observador. Se presume que el observador se encuentra de

pie frente a las maquinas, tal y como aparecen en la pantalla.

El offset es positivo cuando el eje derecho se encuentra mas elevado que el eje izquierdo o
mas lejos del observador que el eje izquierdo.

ROTALIGN touch EX
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Los resultados tanto verticales como horizontales muestran la posicion de pie con respecto a
la linea central de la maquina designada como estacionaria. Los valores positivos indican que
la maquina se encuentra hacia arriba o lejos del observador. Los valores negativos indican
qgue la maquina se encuentra hacia abajo o mas cercana al observador.

—== B =1

ol |l
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Resultados de varios pies

Correcciones de pie

Las correcciones de pie en una maquina de varios pies pueden visualizarse desde la pantalla
de resultados.

A m & B N mm T
®
VH ® e

v oo

H [l

. 4 -0.03
D 4k 0.01

u 4 0.05
i 0.25
T

Pulse la linea central de la maquina para acceder a la pantalla de resultados de varios pies.

=)

Nota

Si ya se han definido los pies intermedios de la maquina dentro de las propiedades de
maquina, se mostraran las correcciones de pie para pies intermedios. En el siguiente
ejemplo no se han definido los pies intermedios.

IS TTIETITYT
MULTIPLE FEET mm &
i
@ - ] Multiple: feet
1 2
& _ O EEREESTT

a) ] oo ] o
1-+(2) 330 J o3 ] oos

Pulse para afadir cualquier pie intermedio.

MULTIPLE FEET mm

i

B
. /o

= . =1+ =

& _ @ =1 &1 o

a) ] oo J o 4 5 6

T - - 1 2 3

1 ] on ] oo . 0 m
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En la fila que se muestra, introduzca la dimensién entre los pies delanteros y los pies inter-

medios; a continuacién, pulse .

MULTIPLE FEET mm 2
i
@ Multiple feet
1 3
& _ B
") ] oos J o
1 (2) 145 | 1 oos 1 oz |
1+(3) 330 ] oz J oos

Los valores de correcciones de pie para los pies intermedios apareceran en la fila corres-
pondiente.

68 Version de firmware:2.3



Ayuda

Tolerancias

La calidad de la alineacidn se evalla comparando las tolerancias basadas en las dimensiones
introducidas de la maquina y las RPM.

Los rangos de tolerancia se recopilan en forma de tablas de acuerdo con el tipo de aco-
plamiento, formato de acoplamiento y didmetro (para el valor de distancia de apertura o gap),
asi como con las RPM. Cuando el tipo de acoplamiento es espaciador, los valores de la tabla de
tolerancias se determinan por la longitud del eje espaciador y las RPM.

Para el cardan, se dispone de tolerancias para limites de 1/2° y 1/4°,
A las tolerancias se accede a través de la pantalla de dimensiones.

fomaas 2220115
DiM -~ RES =

A 2 @ I N mm "

e DIMENSIONS

/

COUPLING TYPE

SHORT FLEX
2]

Shnrt flex

COUPLING FORMAT

Pulse el acoplamiento (1) y, a continuacidn, utilice el carrusel que aparece para seleccionar el
tipo de acoplamiento deseado (2). Pulse 'Tolerances' (Tolerancias) (3) para acceder a la tabla

de tolerancias de acoplamiento.
Tablas de tolerancias disponibles

Las tablas de tolerancias disponibles estan basadas en la frecuencia de funcionamiento de la
maquina.
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TOLERANCES mm

Tolerances enabled: I:TJ O

I

COUPLING TYPE
User defined tolerances

e
-
7 1490 * o 110 TOLERANCES
13 ——

= TARGETS
b @

T i+ @ Ak 4F
0.05 0.05 0.07 0.10

Combined 50 Hz & 60 Hz

S0 Hz

60 Hz

AMNSIVASA 52.752017 Minimal - AL 4.5

ANSI/ASA 52.75-2017 Standard - AL 2.2

ANSUASA 52. 752017 Precision - AL 1.2

Deslice el icono (1) hacia la derecha para habilitar las tolerancias. Pulse (2) para seleccionar
el tipo de tolerancia deseado. Aparecera un menu emergente (3) mostrando las tolerancias
disponibles. Pulse el tipo deseado para visualizar la tabla de tolerancias correspondiente (4).

Tolerancias de especificacion conforme a las normas ANSI

La Acoustical Society of America (ASA) ha establecido tolerancias para la alineacién de ejes
tanto de acoplamientos cortos flexibles como de acoplamientos espaciadores presentes en
magquinaria rotativa estandar. Estas tolerancias son una especificacién aprobada por el Ame-

rican National Standards Institute (ANSI) y se agrupan en tres niveles (minima, estandar y
precision).
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Tolerancias definidas por el usuario

o 2oz zui9isd)]
TOLERANCES mm i &
Toberances enabled: O
COUPLING TYPE
User defined tolerances: :1]
o) @ s omur

TARGETS

4

TOLERANCES mm

D 1490 # O 110 TOLERANCES
i
F . Lo
0.00 .

H

Tolerances enabled:

O

COUPLING TYPE
User defined tolerances:

@]

|

Asymmetric tolerances:

) 1490 # @ 110
- @

1k qk
l'g‘] 0.02 [ 0.08 '
Deslice el icono (1) hacia la derecha para habilitar las tolerancias definidas por el usuario. Las
tolerancias asimétricas (2) pueden activarse Unicamente cuando las tolerancias definidas por

el usuario estan habilitadas. Pulse (3) para editar las tolerancias definidas por el usuario uti-
lizando el teclado en pantalla (4). A continuacién, se muestran los valores editados (5).

1

— s~

o M W00 4
3 w o v
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Tolerancias asimétricas y simétricas

TOLERAMCES

Tolerances enabled:

TOLERANCES

TARGETS

H

l:

COUPLING TYPE

m COUPLING FORMAT

User defined tolerances &)
Aszymmelric tolerances: :T] D
) 1490 # @ 110
-
0
44 1k
@
0.02 0.08
TOLERANCES mm
Tolerances enabled: O
User defined tolerances: O
Agymmetric tolerances:
2 1490 # @ 110
s L
@
@ e @ e
Ak qF SIS L
0.00 0.08 0.02 0.00

TOLERANCES

TARGETS

Cuando las tolerancias asimétricas no se han habilitado (1), las tolerancias especificadas que
se muestran (2) son simétricas. Las tolerancias de distancia de apertura (o gap) y de des-
plazamiento (u offset) son idénticas tanto para el plano horizontal como vertical.

Si las tolerancias asimétricas estan habilitadas (3), se muestran los cuatro valores espe-
cificados (4).

72

Version de firmware:2.3



Ayuda

Tabla de tolerancias basada en el formato de acoplamiento

om0z 2019 i)
TOLERANCES mm &
Tolerances anabled: r_;
COUPLING TYPE
Usir defined tolerances:
—
Type of tolerance: COMBINED 50 HZ & B0 HZ | (3] COUPLING FORMAT

D 1490 # @ 110 TOLERANCES
- ———

TARGETS

i oK

[ 4 @ 4 | e 4k
| 0.05 0.05 0.07 0.0 l

TOLERANCES mm|

Tolerances enabled: O

COUPLING TYPE
Usir defined tolerancis:

—
Type of tolerance: COMBINED 50 HZ & BOHZ || 3] COUPLING FORMAT

) 1480 # @ 110 OLERANCES
Il S—

TARGETS
DK
4+ | 4k
| 0.03 0.05 0.04 0.10 l

I

)l

[ 4

Para el mismo tipo de tolerancia, RPM y didametro de acoplamiento, los valores de las tole-
rancias difieren en funcién del formato de acoplamiento seleccionado. El formato de aco-
plamiento (1) es gap/offset (distancia de apertura/desplazamiento) para el acoplamiento

short flex (o flexible corto), y (2) angulo/offset para al acoplamiento flexible corto. Cambie el
formato de acoplamiento pulsando 3.

=)

Nota

No existen tablas de tolerancias para formatos consolidados de acoplamiento para ejes

espaciadores. Los formatos consolidados consideran el carrete o eje intermedio como
una extensioén del eje derecho o izquierdo.
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Pantalla Live Move

(&

=)

Nota
ESi esta seleccionado el modo de medicion estatica, se accedera a la pantalla Live Move
una vez se haya seleccionado la posicidn de reloj (1) de 45° deseada del sensor y el

laser y se haya confirmado pulsando en la pantalla de seleccion de posicidon que
aparece.

POSITION LASER AND SENSOR AT PROPER CLOCK POSITION

Live Move monitoriza en los planos horizontal (H) y vertical (V) simultdneamente.

Tap (@ when done or @ to undo.

o (1) Pulse el icono 'V/H' para seguir simultaneamente las correcciones de pie verticales
y horizontales

o (2) Pulse el icono 'V' para seguir las correcciones de pie verticales

o (3) Pulse el icono 'H' para seguir las correcciones de pie horizontales

» (4) Las flechas indican la direccién y la magnitud para mover los pies de la maquina

o (5) Valores de acoplamiento de apertura y desplazamiento codificados por tolerancias

« (6) Pulsando el icono 'Undo' (Deshacer), el usuario podra volver a medir o reiniciar Live
Move

« (7) Pulsando el icono 'Proceed' (Continuar), el usuario podra volver a medir o reiniciar
Live Move

Una vez se haya detectado Live Move, el icono 'Cancelar’ E sustituye al icono 'Deshacer’

[&]

74
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ﬂ 4 0.01
4 -0.01
¢ -0.11
4 -0.16

Align machines then tap (@ when done orGto cancel, 1] @ 2] @

o (1) Al tocar m el icono 'Cancelar’, se activa 'Cancelar Move'

o (2) Al tocar el icono 'Continuar', se permite iniciar Live Move nuevamente o vol-
ver a medir las maquinas.

Si el haz laser esta centrado, tocando se inicia Live Move automaticamente.

o rom
VH I (e
-3255'

: .
n .326.8

H - -
O.Qm 4k 0.01

0 24

D "*—--:_e__e}?gz' 0. ﬂ 4 0.02
- 0.04
-0.01

o

Align machines then tap (G when done or (Do cancel.

Si el haz laser no esta centrado, toque el drea del detector sobre la pantalla [1] para acceder a
la Vista XY.

A\

CUIDADO

NO intente mover la maquina golpeandola fuertemente. Ello puede provocar dafios en
los cojinetes, asi como arrojar resultados imprecisos de Live Move. Para mover maqui-
nas se recomienda el uso de pernos roscados de presién u otros dispositivos mecanicos
o hidraulicos.

A&

Corrija el estado de alineacion colocando placas de ajuste y moviendo las maquinas late-
ralmente siguiendo las flechas en negrita verticales [2] y horizontales[3]. Las flechas en
negrita codificadas con color indican la tolerancia de acoplamiento obtenida del siguiente
modo: Azul (estado excelente); Verde (estado bueno) y Rojo (estado pobre). Las maquinas

deben moverse hasta alcanzar tolerancias aceptables, indicadas con un smiley alegre [ ]

(tolerancia excelente) o con un icono OK [@] (tolerancia aceptable) cumpliendo con las prac-
ticas recomendadas para la alineacidn de ejes.

=)

Nota
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El sistema monitoriza el Live Move horizontal y vertical simultaneamente. Si la vista ver-
tical (V) esta seleccionada cuando la funciéon Live Move se inicia, solo se mostrara el
estado vertical (aunque ambos planos se monitorizan simultaneamente). Asimismo, si

la vista horizontal (H) esta seleccionada, en ese caso solo se mostrara el estado hori-
zontal (pero ambos planos se monitorizan simultaneamente).

Tras mover las maquinas hasta la tolerancia, apriete los pernos de pie y, a continuacion,

toque HECHL

T TYIFTIIT -1
A M & N N mm b
=
VH T
.325.5'
Vv 3 .
H i !326-8°
) i+ 0.01
D
3D ﬂ 4 0.02
4 0.04
4 -0.01

-
Tap (i to remeasure or €0 restart Move, \5]}

=
M . i . .
Toque para volver a medir y verificar los resultados de Live Move, y confirme el nuevo
estado de alineacion.
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Simulador Move

Como el hombre indica, el simulador Move se usa para simular valores de calce y correcciones
de movimiento horizontal que son necesarios para corregir el estado de alineacion. El simu-
lador tiene en cuenta los grosores de calce disponibles y la cantidad necesaria para mover fisi-
camente las maquinas.

=)

Nota

El simulador Move puede usarse para un Unico plano (bien Vertical u Horizontal). La
simulacién sélo es posible para la medicién actual (o "A la salida"). Y la simulacion
puede llevarse a cabo en vista 2D o 3D.

El simulador Move se inicia desde la pantalla de resultados. Tras tomar la medicidn, visualice
los resultados en 2D o 3D y en un unico plano.
(oo 2012 2018 170¢)
o
& x s
V'H SAVE
V REPORT

1  movEsMuLATOR

- i -0.03
D i 0.01

i -0.16
0.10 0.55 dk -0.11

Tap“to hbhnd e

Pulse 'Move simulator' (Simulador Move) (1).

Y RES
ﬁ ﬂ lﬂ:‘} - fl! mim

L) W |2
v bq
A
¥ -0.03
4k 0.01
[ +0.00 | +0,00 ¥ -0.16
0.10 0.55 dk _0‘11

- 3 B Tap@mexnumaimmu

Pulse > para aumentar el valor del incremento del movimiento o ¢ para disminuir el valor
de incremento (1). El valor de incremento abarca desde 0,025 mm hasta 1,0 mm para uni-
dades métricas, y desde 1,0 thou hasta 40,0 thou para unidades imperiales.

Pulse el par de pies de maquina a simular. Aparecera un cursor de color azul claro sobre el par
de pies seleccionado (2).

Con el cursor sobre el par de pies seleccionado, pulse para mover la maquina hacia
abajo (en vista Vertical) o hacia el observador (en vista Horizontal) de acuerdo con el factor

de valor de incremento del movimiento. Pulsando se mueve la maquina hacia arriba
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(en vista Vertical) o se aleja del observador (en vista Horizontal) de acuerdo con el factor de
valor de incremento del movimiento (3). Lleve a cabo la simulacién al tiempo que observa el
eje y el acoplamiento mostrados por codificacién de color, las flechas resaltadas de tolerancia
y el emoticono. Deberd obtener un emoticono feliz (lo que viene indicado por un eje azul y fle-
chas de tolerancia) o un emoticono 'OK' (lo que viene indicado por un eje verde y flechas de
tolerancia).

mm

L)) u i
(Y
1
3
¢ -0.03
i  0.01
w000 1_ EES ir -0.03
0.10 0.55 4k 0.05

- A Tap(@ to exit Move simulator E @

El grado y direccidén en que deberia moverse la maquina se muestra en las casillas de valor
(1), situadas por encima de los valores de pie medidos.

Para eliminar los valores de simulacién, pulse 'Clear values' (Borrar valores) (2).

Pulse (3) para salir del simulador Move.
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Guardado de mediciones de instalaciones

Guardar una instalacion

Antes de apagar el instrumento, las dimensiones, mediciones, resultados y todos los ajustes
pueden guardarse para su analisis, uso futuro o registro en la memoria del instrumento o
transferirse al software para PC ARC 4.0 a través de la nube o conexién USB. Las mediciones
de instalaciones se guardan desde la pantalla de resultados.

~ RES
ﬁ - l“:‘;‘ -~ 5. mm o=

¢ -0.06
4 0.04
¢ -0.07
4k 0.05

Tap“m i “

Para guardar el archivo de medicién, pulse el elemento de menu "Save" (Guardar) y, a con-
tinuacidén, use el teclado en pantalla para introducir el nombre del archivo de medicion.

®

| Drainage Pump D255 |
D255 pc
1 2 3 4 5 6 7 8 9 0«
@ # % & * + ( ) —
/2 ! < > ' : ; / 7 1/2

Una vez introducido el nombre, pulse para guardar la instalacion en "Asset park" (Par-
que de instalaciones). Esta es la ubicacién donde se guardan las mediciones de las ins-
talaciones.

Y

Nota
Si por cualquier motivo no debiera guardarse la instalacion, pulse el icono de can-

celacion [@] para cancelar el guardado.

AN J

La instalacion se refiere a la maquinaria y equipos que se encuentran en la planta. La ins-
talacion aparece en la lista como una ID de instalacion. Acceda a "Asset park" (Parque de ins-
talaciones) a través de la pantalla de inicio.
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ASSETID

= Drainage Pump D255
Drainage Pump 2230
Deainage Pump 2230
Motor-Pump 33450
ACME_ DOTA

TEMPLATE LIST

DATE & TIME .~ STATUS

050220019 10:23
05.02.2019 14:00
05.02.2019 1233 @
05.02.2019 10:26

04.02. 2019 16:46

na g an

L © ] ®

Las envolventes de estado indican si una instalacion se ha medido o no.

. @ Este icono indica que la instalacion se ha importado desde ARC 4.0, pero aun debe
abrirse.

. @ Este icono indica que la instalacidn se ha abierto, pero la medicion de alineacion no se ha
completado.

Este icono indica que la medicion de alineacidon se ha completado.

Opciones de la lista de instalaciones

‘ ASSET LIST | TEMPLATE LIST

ASSETID DATE & TIME ~ STATUS
o ACME_ 1490 06022019 10:09
Motor-Pump 33450 06.02.2019 10:05 it
ACME_ DO7TA 06.02.2019 10:04 &
Drainage Pump D255 06022019 0953
2 8 ® ©
BEERAan

Pulsando el icono correspondiente pueden llevarse a cabo las siguientes acciones en cualquier
instalacion seleccionada.

« (1) Carga la instalacion seleccionada en la nube. Nota: La accion se completa Uni-
camente si estd habilitada la conexion inaldmbrica.

TEMPLATE LIST

ASSETID DATELETIME ~  STATUS
# Drainage Pump D255 056022019 10:23
Drainage Pump 2230 05.02 2019 14.00
hasdl - Daminage Pumg D255 uploadsd 10 cloud ]

Drainage Pump

Mator-Pump 33450

ACME_ DOTA

05022019 10:26

04.02.2019 16:46

L © ] &
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« (2) Asigna la instalacién seleccionada a una etiqueta RFID.

RECORDING TO RFID TAG

Place touch device close io the RFID tag, then wait uniil daia is recorded on to the fag.

« (3) Abre la instalacion seleccionada como una nueva instalacion. La nueva instalacion
sera una copia de la instalacién seleccionada sin la dimensién desde el sensor hasta el
centro del acoplamiento y sin ninguna medicion de la instalacion.

©
| 2D

2| B

SaltTost Hew assel

(0]

Camera

[

e 10 it

|

o
Galery

O

Inicie la aplicacién que desee pulsando el icono correspondiente en la pantalla de inicio.
Se abrira la nueva instalacién y podra editarse segln sea necesario.

Las instalaciones abiertas de este modo se usan como plantillas.

A continuacion, se guarda esta instalacion con un nuevo nombre de instalacion.

o (4) Se usa para editar directamente el nombre de la instalacidn seleccionada.

[Drainage Pump B225 |

B215

ABC &

BA

/ ? 1/2

)

Una vez terminado, pulse . Ahora, la instalacion aparecera en la lista de ins-
talaciones con el huevo nombre.

« (5) Se usa para crear una plantilla.
Una plantilla es un archivo que sirve como patrén para configuraciones de alineacion
que se repiten con frecuencia. Su finalidad principal consiste en ahorrar tiempo, ya que
no es necesario volver a realizar la misma configuracion numerosas veces. Puede con-
tener todas las dimensiones conocidas (excepto la que se corresponde desde el sensor

ROTALIGN touch EX
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hasta el centro del acoplamiento), especificaciones objetivo, valores de crecimiento tér-
mico, tolerancias, modo de medicién preferido, iconos de maquina preferidos y tipos de
acoplamiento.
> Aparece en la lista de instalaciones después de haber creado y guardado una ins-

talacion.
ASSET LIST TEMPLATE LIST

ASSETID -~ DATELTIME ~  STATUS ~
Current asset: [Mew] 06022019 1076

» ACME_ 1490 06.02.2019 10:09 =2
Motor-Pump 33450 06.02.2019 10:05 [uts)
ACME_ 0074 06.02.2019 10:04 it
Drainage Pump D255 06022019 0953 =2

SEE o

> Pulse B para guardar la instalacion como una plantilla.

Please enter template name

Q W E R
A S D

4 2 X | C

| @

T Y U | o P &
F G H J K L —
v B N M . iy

British English (GB) ' :.)

RPM-1490
RPM-1490 R PM-1490 PM-1490 REM-1450 RIM-149
1 2 3 4 5 6 7 & 9 0 @
@ # % & * - + ( ) —
W2 1 " < | = ' : ; T /2
ABC & British English (GB) . =)

> Introduzca el nombre de la plantilla; a continuacién, pulse .

Y

Nota

celacion [

Si por cualquier motivo no debiera guardarse la plantilla, pulse el icono de can-

()

] para cancelar el guardado.

82
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> La plantilla creada aparecera ahora en la lista de plantillas.

ASSET LIST TEMPLATE LIST
ASSETID DATESTIME ~  DERAULT
RPM-1490 06.02.2019 10:19

L © | O

« (6) Se usa para eliminar la instalacion seleccionada.

o (7) Se usa para salir de la pantalla de lista de instalaciones o lista de plantillas y volver
a la pantalla de inicio.

« (8) Este simbolo () indica que la instalacion seleccionada esta abierta y eje-
cutandose en segundo plano. El simbolo tiene una doble funcién: por un lado, sirve para
abrir la instalacidn seleccionada; por otro, se usa para guardar cualquier cambio que
pueda haberse aplicado a la instalacién, pero que aun no se haya guardado. Si se selec-
ciona una instalacién que se haya guardado anteriormente, pero que aln no esté

abierta, aparecera el simbolom (9).

ASSET LIST TEMPLATE LIST
ASSETID DATESTIME ~  STATUS
& ACME_ 1490 06.02.2019 10:09 3 |
Mator-Pump 33450 06.02.2019 10:05 ot
ACME_ DOT& D6.02.2019 10:04 &
Drainage Pump D255 06.02.2019 0953

ASSET LIST TEMPLATE LIST
ASSETID DATE&TIME ~  STATUS
Drainage Pump D255 05.03.2019 20:14
+ Pump-Motar D211 05.03.2019 15:44
ACME_ M-P 2211 05.03.2019 1426
Test 05.03.2019 00:18 &
RPM1490 05.02.2019 0016 Wi

Nota
Si la instalacion seleccionada no se ha guardado previamente, todas las opciones de la
lista de instalaciones (1) estaran inactivas.

ROTALIGN touch EX
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\SSET LIST TEMPLATE LIST
ASSETID DATELTIME ~  STATUS
# Current azset [New] 06.02.2019 10:16
ACME_ 1490 06.02,201% 10:09
Matos-Pump 33450 06.02.2019 10:05 k]
ACME_ DO7A 06.02.201% 10:04 @
Drainage Pump D255 06.02.2019 09:53

Plantilla predeterminada

Puede ser necesario definir cualquier plantilla como plantilla predeterminada. La plantilla pre-
determinada se usara siempre que se abra una nueva instalacién dentro de la pantalla de ini-
cio.

> Todas las plantillas disponibles se relacionan en la lista de plantillas.

ASSET LIST EMPLATE LIST
ASSETID DATESTIME ~  DEFAULT
Pump-Motor2 06022009 10:28
PMG1 06.02.201% 10:26
& RPM-1490 06.02.201910:19 I

. . . . . Ly 4
> Seleccione como predeterminada la plantilla que deba designarse; a continuacion, pulse D“

(1).

ASSET LIST EMPLATE LIST
ASSETID DATESTIME ~  DEFAULT
+ RPM-1490 06.022019 10:19 (1]
Pump-Motor2 06.02.2019 10:28
PMG1 06.02.201% 10:26

JiL) e

> La plantilla predeterminada aparecera ahora en la lista de plantillas con una marca de com-
probacion (1).

. . . +

> Para hacer que la plantilla predeterminada sea una plantilla normal, puIseD@ (2).

> Nota: No puede eliminarse la plantilla predeterminada designada (3). Para eliminarla,
debera convertirse en una plantilla normal.
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Nota: Si no se selecciona
plantillas.

ASSET LIST

ninguna plantilla, no estara disponible ninguna opcién de la lista de

ASSETID

RPM-1430

Pump-Motar2

PMGT

DATE & TIME ~ DEFAULT
06.02. 20091019
06.02.2019 10:28

06.02.2019 10:26

L] O

ROTALIGN touch EX
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Generacion de informes

Generar informes de medicion

Los informes de medicion de instalaciones pueden guardarse directamente en la tablet tactil
como un archivo PDF. Los informes de medicidn se generan desde la pantalla de resultados.

- ETE N TR

f 2@ W N L

s

VH

I

H -

» 4= 0.17

» i+ -0.16
4~ 0.05
4 -0.05

Pulse el elemento de menu "Report" (Informe). Se abrira la pantalla "Generating report"
(Generacién de informe).
GENERATING REPORT
Show report logo

Machine alignment information

0

Date 30112018
Results as found

Tolerances

Axial clearance

Signature

Si aun no lo ha hecho, pulse el icono para activar "Machine alignment information"
(Informacion relativa a la alineacion de la maquina). Una vez activado, introduzca la infor-
macion necesaria usando el teclado en pantalla. Si lo desea, puede activar los elementos
"Show report logo" (Mostrar el logotipo del informe), "Results as found" (Resultados a la lle-
gada), "Tolerances" (Tolerancias), "Axial clearance" (Juego axial) y "Signature" (Firma); para

ello, pulse el icono correspondiente

GENERATING REPORT
Machine alignment information 1 O
Pump House 2
ACME 2250 3
A M. Other 4

Scheduled Maintenance 5
Date B 30112018

Results as found 7 O
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« (1) "Machine alignment information" (Informacion relativa a la alineacion de la
maquina) activado

« (2) Ubicaciéon donde se encuentra la instalacion

« (3) Identificador de la instalacién (maquina)

o (4) Nombre del operador

« (5) Cualquier otra nota relevante sobre la maquina

« (6) La fecha se ajusta automaticamente

o (7) En este caso, se ha activado "Results as found" (Resultados a la llegada)

Pulse m para guardar el informe de medicién de la instalacién como PDF en el dispositivo
tactil.

=)

Nota

Puede accederse al informe en PDF conectando la tablet a un PC. El informe estara ubi-
cado en la carpeta "Reports" (Informes), a la que se accede a siguiendo la ruta
'ROTALIGN touch EX'/'Media'/'Reports' (ROTALIGN touch EX/Archivos mul-
timedia/Informes).

También puede accederse al informe PDF generado, que esta guardado junto con la ins-
talacion, a través de la plataforma de software ARC 4.0 en "Asset Attachments" (Docu-
mentos adjuntos de instalaciones).

Al pulsar se guarda la informacion relativa a la alineacion de la maquina y, a con-
tinuacion, el usuario vuelve a la pantalla de resultados.

Logotipo del informe

El logotipo deseado para el informe debe guardarse inicialmente en el dispositivo tactil antes
de poder anadirlo al informe de medicion.

Nota: Solo es posible afiadir un nuevo logotipo a la galeria de logotipos de informe si esta acti-
vado el elemento "Show report logo" (Mostrar el logotipo del informe).

« Con la tablet conectada a un PCy el acceso habilitado, guarde el logotipo deseado en la
carpeta "Logos" (Logotipos), a la que se accede siguiendo la ruta 'ROTALIGN touch
EX'/'Media'/'Logos' (ROTALIGN touch EX/Archivos multimedia/Logotipos).

e R ®
s

& - 1~[ o Tablet + Media » Loges J - &

] defauitloge
s Cuick acess et Document
B Deskiop

Iy — ‘ | PRUFTECHNIK Acadermy

1| Documents

= Pictures
A btroduction Topies
Pictures

ROTALIGN toush EX i
5

. Desconecte la tablet desde el PC; a continuacion, pulse el icono "Add report logo" (Afia-

A
dir el logotipo del informe) |71‘
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GEMERATING REPORT
Show report logo o
s
Machine alignment information O
Tap here to enter location
Mo asset 1D as the file has not been saved

Tap here to enter operator name
Tap here to enter comments.

e
Se abrira la galeria de logotipos de informe.
. Desde la galeria de logotipos de informe, pulse el logotipo deseado; a continuacion,

puIse. El logotipo seleccionado aparecera ahora en el informe de medicién PDF
cuando esté activado "Show report logo" (Mostrar el logotipo del informe).

REPORT LOGO GALLERY

by PRUFTECHNIK

E PRUFTECHNIK

PRUFTECHMIK_LOGO

PRUFTECHNIK Acadermy

(=]

Nota: el icono de eliminacién estd activo. En este caso, el logotipo afiadido puede eli-
minarse desde la galeria.
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Tabla de medicion

La tabla de medicion se usa para registrar y mostrar todos los alineamientos de eje y cual-
quier medicion Live Move tomada con los acoplamientos actuales. Acceda a la tabla de medi-
ciones pulsando o bien sobre |la tabla de repetibilidad de resultados (1) o bien sobre los
resultados de acoplamiento (2) / (3).

Ly RES
'ﬁ e 0 T

MULTIFOINT

Laser centered

V H

Rotation 4 \ -. o 003 002 017 -0OT
6 | g —————
Eea&iﬁﬂ-‘? iy A -0.03
|—78% o 2 0.02
| “qualty -0.17
-0.02
RES
b7l

ﬂ i -0.04
4F _ 0.01
4 0.05
4F 0.09

Tap4dto start Live Move.

En la tabla de mediciones, se incluyen los siguientes elementos para cada medicion.
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MEASUREMENT TABLE mm
[ MEAS. VERTICAL HORIZONTAL QUALITY
4 4+ 1 a+* oF E)
lm wizzme | 17
@ A3 FOUND 14 -0.040 0.008 oiTe 0.252 ]
|_ 0,035 0.037 019 0236 | | 568 (o026
B c 7
2 b
-0.040 0,009 0179 0.252 67wl | 0004
4+ move 0048 0.007 0.039 0.090 - -
[ o @ aserr 16 0082 0,006 0.046 0.091 ]

MEASUREMENT TABLE mm
MEASUREMENT DETAILS SENSOR
DATE & TIME DISTANCE VG [5] ROTATION EXTEND SN REC
9 10 11
85 Avita o . 390500M0 2409
as 0102 O . 39050010 2409
23.01,2019 16:32:14 85 0.50 .' 30050010 24,00
23.01.201916:33:43 B85 Aditd r“ - 390500M0 2409
“::.9 ‘ll 1
MEASUREMENT TABLE mm
WSUREMENT DETAILS SENSOR LASER
CE AvG 5] ROTATION EXTEND M RECAL N RECAL
12 13
Auto 0 . 39050010 24092017 |[3moonie 28042016
003 O ' 39050010 24.0920M7 39100118 28,04 2016
0.50 . 9050010 24092017 3FI00NIE 2042016
Auto 0 . 39050010 24092017 39100118 28042016

i

! 5

« (1) Pulse sobre el cuadro de comprobacién para incluir la medicién a la hora de calcular
el promedio de los resultados que se muestra en la pantalla de los mismos. Las medi-
ciones incluidas tienen una marca de comprobacion verde. La marca de comprobacion
permanece en gris si la medicidn no ha sido seleccionada.

« (2) Mediciones en orden cronoldgico

« (3) Modo de medicion usado

« (4) Angulo rotaciones cubierto durante la medicién

« (5) Valores de desplazamiento y diferencias de apertura vertical y horizontal
« (6) Factor de calidad de la medicién (QF)

« (7) Desviacion estandar de la medicién (SD)

« (8) Fecha y hora cuando la medicion fue tomada

« (9) Dimensiones del sensor al centro del acoplamiento

o (10) Promedio usado

« (11) Direccidn de la rotacién del eje durante la medicion
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« (12) Numero de serie del sensor empleado y fecha de vencimiento de la recalibracién
« (13) Numero de serie del laser empleado y fecha de vencimiento de la recalibracion

El resultado de acoplamiento "AS FOUND" (Tal como se ha hallado) (14) muestra la condicién
inicial de acoplamiento de las maquinas antes de realizar cualquier Live Move. El resultado
mostrado puede ser una media de las mediciones seleccionadas. En la tabla siguiente, el resul-
tado de acoplamiento "AS FOUND" es solo la medicién seleccionada nimero 2.

El resultado "MOVE" (15) muestra el estado del alineamiento tras Live Move.

El resultado de acoplamiento "AS LEFT" (A la salida) (16) muestra la medicidn del estado del
alineamiento tras Live Move. El resultado mostrado puede ser una media de las mediciones
seleccionadas. En la tabla siguiente, el resultado de acoplamiento "AS LEFT" es la media de las
mediciones nimero 1y 2.

La fecha "JOB" (Trabajo) (17) aparece cuando se inicia un nuevo trabajo de alineacién.

Deslice horizontalmente para ver todas las columnas en la tabla, y verticalmente para ver
todas las filas.

Pulse para borrar la lectura "AS LEFT" seleccionada en la tabla de medicién.

Pulse — para visualizar los parametros del factor de calidad de la medicion.

Quality paramaters [ Measuremaent No.: 1 | Mode: Multipaint '_‘i )

1 Mumber of poinis Ti%

2 Retation anghe 54%

3 Point standard deviation GE%

4 Ellipse standard deviation G

5  Equal point distribution BOE e — —

Qverall To%

Pulse para salir de la tabla de medicion.

Calidad de la medicion

La calidad de la medicién se indica mediante los siguientes cédigos de color:
Azul: excelente; verde: aceptable; amarillo: inaceptable; rojo: deficiente

La calidad de la medicion se basa en los siguientes criterios ambientales y de medicion:

« Angulo de rotacién: el &ngulo a través del cual el sensor o el eje giran durante la medi-
cion

. Desviacidn eliptica estandar: la desviacion del valor cuadratico medio de los puntos de
medicidn sobre la elipse calculada

« Vibracion ambiental: el nivel de vibracion externo (por ejemplo, de una maquina o
magquinas funcionando en las inmediaciones)

« Uniformidad de rotacién: la suavidad de la rotacion de medicién (por ejemplo, si
durante la rotacidn se produce una friccién que sacuda el eje)

« Inercia de rotacién angular: cambios abruptos en la velocidad de rotaciéon de la mediciéon
(por ejemplo, permitir e interrumpir una rotacién)

. Direccion de rotacion: cambio en la direccion de rotacion de la medicidn

ROTALIGN touch EX 91



Ayuda

» Velocidad de rotacidn: la velocidad a la que el sensor o el eje se gira durante la medi-
cion
. Salida de filtro: la cantidad de datos de medicidn filtrados
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Edicion de datos de medicion

Para mejorar la calidad de los resultados de alineacidn, es posible editar los datos de medicion
gue podrian haberse visto afectados por circunstancias externas, como en el supuesto de que
los soportes entren en contacto con tuberias. Puede accederse a las opciones de edicidn a tra-
vés de la tabla de mediciones.

MEASUREMENT TABLE mm
L MEAS. WERTICAL HORIZOHTAL QUALITY
4k 4F Ak JF aF 50
08 21022019
« (@ asromo 0.0%0 0306 0.095 0,090
@ 1 @ Y  oms 0308 0104 0.140 W% 0006
@ 2 @ 3 0.0%0 0.306 0.095 0.0%0 8% 0.004

&
En la pantalla de la tabla de mediciones, pulse la medicidon deseada (1) y, a continuacion,

pulse  (2) para acceder a la pantalla de datos de medicién.

Elipse rota

El diagrama de desviacion usado con mas frecuencia es el 'broken ellipse' (elipse rota).
Durante la medicidn, el haz laser atraviesa un arco que depende del estado de alineacién de
los ejes de rotacion. El haz describe una elipse a lo largo de un giro completo de 360°. El dia-
grama de desviacion 'broken ellipse' (elipse rota) es resultado de cortar la elipse y dejarla
plana. En este diagrama pueden apreciarse con claridad puntos descentrados.

MEASUREMENT DATA - SWEEP mm

|

EDIT POINTS

v | u ]

© 0.0%5 0308 00104 0140

4+ 0.095
@ 4+ 0.308

180 0 260° @ 4+ 0.104

Bn:-hnellp"r-rw
Active: 129 SO L0086 ASD: 0.000 U 140

[ — --

MEASUREMENT DATA - SWEEP

0.0z :—I
EDIT POINTS

o
’ | v | n ]

0.00 o 0.095 0.308 0.104 0.140
’ @ 0.095 0.308 0.904 0041

001 @ 4k 0.095
4= 0.308

a0 8o e 280" 44 0.104

Broken ellipse view

Actve 128 | nscted | SD.000S | ASD:0.000 4 0141

002
o
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(1) Pulse > o ¢ para desplazarse por los puntos.

(2) El punto seleccionado actualmente esta activo. Para dejar el punto inactivo, pulse
'Deactivate' (Desactivar).

(3) Muestra el diagrama de desviacién o plano del sensor mostrado actualmente. Pulse
el icono para desplazarse por los diagramas de desviacion de planos del sensor dis-

ponibles. Entre estos parametros se incluye: Elipse rota [ i 1; Elipse [ g ]1; Elipse
polar [ *'1: Plano del sensor [ 1; Plano aumentado del sensor [~ ]
(4) Pulse — para seleccionar automaticamente el punto con la desviacion mas alta

dentro del diagrama. El cursor (5) salta automaticamente a este punto. Tenga en cuenta
que el icono esta inactivo cuanto el punto resaltado actualmente presenta la desviacion
mas alta dentro del grupo.

(5) El cursor se utiliza para resaltar cualquier punto del diagrama. El punto seleccionado
esta resaltado en color azul.

(6) El punto seleccionado actualmente esta inactivo. Para activar el punto, pulse 'Acti-
vate' (Activar).

(7) El icono 'undo' (deshacer) se utiliza para deshacer todos los cambios rea-
lizados antes de guardar la medicion de la instalacion.

Otros diagramas de desviacién

MEASUREMENT DATA - SWEEP mm

7

EDIT POINTS
e

& 0095 0308 0.104 0.140
@ 0095 0308 0104 0041
G 0095 0308 0.104 0.140

4k 0.095
& 4k 0.308

-Il- 0.104

[Ellpuﬂw]

Active: 129 [ inactho: 0 50 0.006 ASD: 0,000 0.140

) e S - --

MEASUREMENT DATA - SWEEP

EDIT POINTS

Sensor off

Ir

- % 0095 0308 0.104 0.140
A 00T mm © 0095 0308 004 0041
& 0075 0.308 0104 0.140

. @ 4L 0.095
T— 4F 0.308

4 0.104

Acive 120 | nu-:-.e.!.-?l rdlm"::o]m ASD: 0,000 @ 0.140

S mlo o
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MEASUREMENT DATA - SWEEP mm

T n 10
[ Serst n‘annlew]

Active: 129 Inactive: O S0 0,008 ASDE 0,000

!

EDIT POINTS

v | n ]

@ 0.095 0.308 0.104 0.140
@ 0.095 0.308 0.904 0041
S 0095 0308 0104 0.940

@ 44 0.095
4= 0.308

@ 4+ 0.104
4 0.140

< ’ FEACTIVATE m- --

MEASUREMENT DATA - SWEEP

0.&2

0.4%

EDIT POINTS

| [ v | n ]

@ 0.045 0.308 0.104 0.140
@ 0.095 0308 0704 0.941
6 0095 0.308 0104 0,140

4 0.095
@ 4+ 0.308

068 . 0,43 0.1 @ o4k 0 104

Servior pline tocned view |

Ative: 129 nactie:0 | 5D:0.008 ASD:0.000

4+ 0.140

h d e S El --

Todos los diagramas de desviacion muestran el nimero actual de puntos activos e inactivos, la
desviacién estandar (SD) actual y el cambio total de la desviacion estandar (delta SD) cuando

los puntos desviados se encuentran desactivados.

éQué efecto tiene desactivar puntos individuales?

Se desactivan puntos individuales para reducir el valor de la desviacion estandar. Un cambio
de la desviacion estandar tiene un impacto en los resultados V y H mostrados en la tabla de

repetibilidad de resultados. Los resultados con una marca verde de verificacion indican resul-
tados con una mejor desviacion estandar.
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Uso de Cloud drive

Para proceder a la configuracion inicial de Cloud drive de PRUFTECHNIK, se requiere una licen-
cia de ALIGNMENT RELIABILITY CENTER 4.0 (ARC 4.0). Cloud drive permite compartir medi-
ciones actualizadas de instalaciones desde diferentes dispositivos mediante el software para
PC ARC 4.0.

=)

Nota
Debe establecerse una conexién inaldmbrica entre la tablet y una red para permitir la
transferencia de instalaciones mediante el software ARC 4.0.

Transferencia de una instalacion a Cloud drive
After finalizing a measurement save the asset (1) then upload it to Cloud drive.

TEMPLATE LIST

ASSETID DATE&TIME ~  STATUS
Grundfoss 45324 040220019 12:53 {}.
Drainage Pump 2240 04.02.2019 12:52 ]

« ACME_OO2DE (1) 04.02.2019 12.52

Pulse el icono "Subir" (2) La instalacién aparecera en la vista "Intercambio" de ARC 4.0 con el
estado "completado". Arrastre y suelte la instalaciéon hasta su ubicacion correspondiente en
Cloud drive.

Descarga de una instalacion desde Cloud drive
Desde la vista "Intercambio" de ARC 4.0, arrastre y suelte la instalacion deseada hasta el
panel Nombre. La instalacion aparecera con el estado "listo".

En la pantalla de inicio, pulse (b La instalacion seleccionada aparece en el parque de ins-
talaciones (1).

© @ @)
(5] (-]

AEE
Haizonnsl sbgamE RFID Anast park e
S | B D
Solt foet Hew assai Drorwnbound
Camera Gabery Configuration

@

Pulse [ | para abrir la instalacién en el dispositivo tactil.
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RFID

&

En atmdsferas explosivas solo deben usarse etiquetas RFID provistas de seguridad
intrinseca.

El dispositivo tactil usa esta tecnologia de identificacion automatica para realizar lo siguiente:

. Identificar la maquina que ha de ser alineada
o Introducir los archivos correspondientes directamente en el dispositivo
o Almacenar los datos y los resultados con el nombre de archivo correcto de forma auto-

matica
Asignacion de un archivo de medicion guardado a una etiqueta RFID

Desde la pantalla de inicio, toque [| el icono "Parque de maquinas" para mostrar los archi-
vos de medicion guardados.

{ 2 T LIS 1 TEMPLATE LIST

ASSETID DATEETIME ~  STATUS
1450_02 01.02.2019 1414
ACME-Vertical 9237 01.02.2019 1414 i
[3 ACME_ 0074 01.02.2019 1413 k]

()2 = 5l ECHECH

Toque el archivo de medicion [1] que haya de asignarse a la etiqueta RFID y, a continuacién,
toque el icono RFID [2].

RECORDING TO RFID TAG

Place touch device close 1o the RFID tag, then wait until data is recorded on 1o the tag

Posicione el dispositivo tactil de tal modo que su moédulo NFC integrado se encuentre tan
proximo a la etiqueta RFID como sea posible (menos de un centimetro).
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« (1) Simbolo de antena Near Field Communication (NFC)

Tan pronto como los datos se hayan escrito en la etiqueta RFID, aparecera una sugerencia en
la pantalla.

RECORDING TO RFID TAG

Data written info BFID chip

-0 @

Toque para salir de la pantalla.

Nota
Si, por el contrario, ya se hubieron asignado datos a la etiqueta RFID, aparecera una
sugerencia preguntando si se desea sobrescribir los datos.

Apertura de un archivo de medicion asignado a una etiqueta RFID

D)
Desde la pantalla de inicio, toque & el icono "RFID".

READING FROM RFID TAG

Place touch device close to the RFID tag, then wait until data is read from the tag.
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Posicione el dispositivo tactil de tal modo que su mdédulo NFC integrado se encuentre tan
proximo a la etiqueta RFID como sea posible (menos de un centimetro).

READING FROM RFID TAG

D yau weant 1a open "ACME_ DO7A" assel?

(© ] O]

Toque para abrir el archivo de medicion.

DIMENSIONS
J'r *

A B o® & mm
L

145 | 285

Enter sensor-to-coupling center dimension then tap (2 or (4 m

el R
(=T SRV . R

=)

Nota

Si, por el contrario, no se escribié ninglin dato en la etiqueta RFID, aparecera una suge-
rencia acerca de informacién incompleta.
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Camara integrada

Pulse el icono "Camara" para acceder a la funcion.

Enfoque el dispositivo en el objeto a fotografiar. El objeto se muestra en la pantalla.

« (1) Ajustes de camara en modo interior, exterior y nocturno, incluyendo ajuste auto-
matico de luz — Toque el icono de ajuste de luz deseado (el flash puede encenderse o
apagarse; el modo Auto sirve para un ajuste automatico de luz).

e (2) Toque @ el icono "Tomar fotografia" para hacer una foto del objeto enfocado en la
pantalla.

« (3) Toque esta ubicacion para acceder a la galeria del dispositivo. Todas las imagenes
gue se toman con el dispositivo tactil se guardan en esta ubicacién.

o (4)Objeto a fotografiar
@ ,
o (5)Toque &) para regresar a la pagina de inicio.

« (6)Toque @' para cambiar entre la camara frontal y la cdmara trasera.

Galeria

GALLERY

13.03.2019

LG m S

03.03.2009

(o) e O

Para visualizar las imagenes guardadas en la galeria, toque y, a continuacién, arrastre hacia
arriba o hacia abajo. Todas las imagenes se muestran en miniatura.

e (1) Tocando el usuario vuelve a la pantalla de ajustes de imagen donde pueden
fotografiarse los objetos.
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o (2) Tocando se abre la pantalla de inicio.

o (3) Toque cualquier miniatura para visualizar la imagen en escala completa.

Como hacer una captura de pantalla con el dispositivo tactil

Seleccione la pantalla deseada; a continuacion, pulse la tecla fija de retroceso (1) el tiempo

suficiente hasta que aparezca en pantalla el mensaje 'Screenshot saved' (Captura de pantalla
guardada).

La imagen capturada podra verse en la galeria.

=)

Nota

Las imagenes guardadas en la galeria sélo pueden enviarse a un PC que esté asignado a
una instalacién. Antes de hacer la foto o captura de pantalla deseada, debe abrirse la
correspondiente instalacion nueva o existente. A continuacion, la imagen capturada
puede enviarse al software para PC ARC 4.0.
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Pie cojo

La medicion de pie cojo puede iniciarse desde cualquier pantalla donde el icono 'Soft foot' (Pie

€0jo) [!"IE ] esté activo. Toque ‘—‘"lz para iniciar la medicion de pie cojo. Los valores pueden
determinarse mediante una medicion del sensor; asimismo, pueden introducirse a partir de
valores que se hayan establecido empleando métodos manuales, como el uso de galgas de
espesores o calces.

Medicion del sensor

Active la medicidn del sensor deslizando el boton azul (1) hasta "Sensor" (Sensor). El haz
ldser debe tener el estado "Laser centered" (Laser centrado) o "Laser OK" (Laser OK). Refié-
rase a Ajuste del rayo laser.

-
A2 @ B o= mm

)

— f& SOFT FOOT
Lases centered

B .
-
R
|

Tap any value field 1o start soft foot measurement _

Pulse cualquiera de los cuatro campos de valor palpitantes para iniciar la medicién de pie cojo
en el pie de maquina que corresponda.

Ka

. 1.2

Loasen foot anchor bolt then tap the soft foot flield ) n ﬁ

Afloje el perno del pie que corresponda (véase sugerencia 1). Se mostrara el valor de pie cojo

registrado [2]. Cuando se estabilice el valor de pie cojo, pulse el icono 'Proceed' (Con-
tinuar) o el valor registrado (2) y, a continuacion, apriete el perno (véase sugerencia 1). Si se

desea, puede cancelarse la medicion de pie cojo del pie que corresponda tocando el
icono 'Cancel' (Cancelar). El procedimiento de medicidn de pie cojo descrito arriba se repite
para las cuatro posiciones de pie.
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DM RES -
ﬁ =] \“ﬂ} T <N mm £t

P
L

-

& SOFT FOOT

0.03 0.05

- 1.2"

SENSOR MANLAL

DIAGNOSE
0.07
N - -~ 18
Soft foot measurement finished. Tap ) to proceed. \&‘,

Sin embargo, si se detecta un pie cojo, aparecera 'Diagnose' (Diagndstico) en la pantalla.
Pulse 'Diagnose' (Diagndstico) para iniciar el asistente de pie cojo, que guiara al usuario a lo
largo del diagndstico y la correccion de pie cojo.

=)

Nota

La tolerancia establecida para el pie cojo puede visualizarse pulsando el emoticono que
se encuentra dentro de la maquina.

Introduccion manual

Las entradas manuales pueden llevarse a cabo deslizando en primer lugar el botén azul a
"Manual" (Manual). Las entradas manuales estan indicadas en la pantalla mediante el icono del
dedo.

Pulse cualquiera de los cuatro campos de valor palpitantes y, a continuacién, introduzca el
valor de pie cojo en el correspondiente pie de maquina usando el teclado en pantalla.

=

Loasen fout anchor bolt then manually entefdetermined Soft foot
value

Repita el procedimiento para las cuatro posiciones de los pies.

En caso necesario, puede realizarse un diagndstico usando el asistente de pie cojo.
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Asistente para condicion de pie cojo

o\ s | - l—

ﬁ re \_:' - !i! i : .

"gﬂ 53 SOFTFOOT
0.03 0.05 —

| uosercemene |
! 0.4
8

Soft foot measurement finished. Tap ) to proceed.

Pulse 'Diagnose' (Diagndstico) para iniciar el asistente de pie cojo. El asistente guiara al usua-
rio a través del diagndstico y la correccion de pie cojo.

- [ TTIFTII T
s i I*ﬂ-—-

«* DIAGNDSE

0.03 0.05

0.09 0.07
N TN
5. &

L

5. e

Tap@“h.ndma mm
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Aparecera un mensaje de bienvenida (1) después de que el asistente se inicie. Pulse E (2)
para proseguir con el siguiente paso del asistente. Siga las instrucciones del asistente cui-
dadosamente. Se mostraran sugerencias sobre el tipo de pie cojo detectado y la accidn suge-
rida.

=)

Nota
Los pasos del asistente dependen del tipo de pie cojo detectado.

Tipos de pie cojo
Entre estos parametros se incluye:

« Pie cojo diagonal: en este caso, los valores mas altos estan opuestos diagonalmente

« Pie cojo angular: mayormente presente en maquinas con un pie torcido o cuando la
placa de la base estd arqueada

« Pie cojo blando: provocado por suciedad o demasiadas placas de ajuste
« Pie cojo inducido: debido a fuerzas externas como tensién en tuberias

|

& DIAGNDSE

o

Tap @ to finish or 1o go back m

Tras recorrer todos los pasos mostrados por el asistente, aparecera el mensaje 'Wizard finis-
hed' (Asistente finalizado) (1).

Pulse para volver a la pantalla de medicion de pie cojo. Vuelva a medir el pie cojo para
comprobar si el pie cojo ha sido eliminado.
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Maquinas verticales montadas con bridas

Una distribucidn tipica de maquina vertical incluye una maquina montada sobre otra usando
una brida apernada.

Las maquinas montadas con bridas pueden tener una orientacidn vertical u horizontal. En cual-
quier caso, las correcciones de alineacidn se llevan a cabo directamente en la brida.

La perpendicularidad se corrige insertando o retirando placas de ajuste entre las bridas. El dis-
positivo tactil calcula el espesor necesario de los calces para cada perno de la brida.

El desplazamiento se corrige posicionando la brida lateralmente.
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« (1) Sensor conectado al médulo RF

o (2) Laser
El laser y el sensor se montan en ambos lados del acoplamiento en el caso de maquinas hori-
zontales, con el laser sobre el eje de la maquina inferior. Ya que el inclindmetro electrénico no

puede determinar directamente el angulo de rotacion de los ejes verticales, el modo de medi-
cion para maquinas verticales es 'Static Clock' (reloj estatico) y vertiSWEEP.

Marcado de las posiciones de medicion

Para el modo de medicién de reloj estatico, las ocho posiciones de medicidn de 45° emplea-
das para estos procedimientos deben marcarse sobre la maquina segun corresponda.

« Sobre la carcasa del acoplamiento, marque una posicidon de referencia proxima al eje y
en paralelo con una referencia externa adecuada o un perno de brida. Asimismo, mar-
que un punto de referencia sobre el eje.

« Mida la circunferencia del eje y divida entre ocho.

« Use esta distancia para hacer otras siete marcas distribuidas de manera uniforme sobre
el eje, comenzando por el punto de partida que usted elija. Numere los puntos en sen-
tido contrario a las agujas del reloj visto desde la perspectiva del sensor al laser, comen-
zando primero por 0, seguido de 1:30, 3:00, 4:30, 6:00, 7:30, 9:00 y 10:30.
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En el caso de carcasas circulares, mida la circunferencia de la carcasa del acoplamiento y
divida entre ocho. Use esta distancia para hacer ocho marcas distribuidas de manera uniforme
sobre la carcasa, comenzando por el punto de partida que usted elija. Numere los puntos en el
sentido de las agujas del reloj mirando hacia abajo en direccién al eje, comenzando primero
por 0, seguido de 1:30, 3:00, 4:30, 6:00, 7:30, 9:00 y 10:30.

o0 [ Ipre
1:30 — 1 _ 900
Configuracion

» Monte el laser y el sensor en ambos lados del acoplamiento, asegurandose de que
ambos estan alineados exactamente con la marca 0 o de referencia.

. Encienda el dispositivo tactil; a continuacion, pulse & en la pantalla de inicio para ini-
ciar la aplicacién de alineacién vertical.

« Configure las maquinas segun corresponda pulsando las maquinas y el acoplamiento
para seleccionar el tipo de maquina o acoplamiento que desee desde el carrusel corres-
pondiente.
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« Introduzca las siguientes dimensiones de maquina requeridas:

P
A &

(s ©3600
@ 9110

Enter (:r;:.upling (:(:ruii_-r-',c)-ﬂarq;u dirmesion then t:)p@qr@

o (1) Del sensor al centro del acoplamiento
o (2) Del centro del acoplamiento a la brida
« (3) Didmetro del acoplamiento

. (4) RPM

« Al introducir las dimensiones de la maquina, ha de tenerse en cuenta la geometria de la
brida. Pulse la maquina montada con bridas.

MACHINE TYPE

STANDARD 3

Standard

MACHINE COLOR

Los elementos de menu mostrados en la pantalla pueden usarse para editar el nombre
de la maquina, acceder a la pantalla "Detalles de brida", cambiar la posicion de las bri-
das con respecto al eje, voltear la maquina a lo largo de la linea central del eje (alter-

nar) y editar el color de la maquina.

o Pulse 'Brida' para acceder a la pantalla "Detalles de brida", donde puede editarse la
brida.
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Pulse el area 'Shape' (Forma) [1] para seleccionar la forma de |la brida desde el menu
emergente [2] que aparece. En el ejemplo mostrado arriba, la forma seleccionada para
la brida es "Rectangle" (Rectangulo).

Pulse el area 'Layout' (Disposicion) [3] para seleccionar el patrén formado por los per-
nos desde el menu emergente que aparece.

Pulse las casillas de valor que correspondan y, a continuacion, use el teclado en pantalla
para introducir las dimensiones de la brida y las longitudes del patrén de los pernos.
Para editar el nUmero de pernos, toque [1] y, a continuacién, introduzca el valor direc-
tamente. Después de introducir las dimensiones, pulse el drea mostrada de las bridas
para cerrar el teclado en pantalla.

CENTER

[T FTITETIITET
FLAMGE DETAILS m &
Shape Rectangle
FLANGE
Layout Circle
E . DETAILS
800 8l

G600 BOLTS

60(;

'Centro' se usa para definir la ubicacion exacta del centro de los ejes y se expresa en las
coordinadas X,Y.

'Pernos' se usa para definir la ubicacidén exacta de los pernos sobre la brida, que tam-
bién se expresan en coordinadas X,Y.

Después de introducir todas las dimensiones requeridas, pulse v para continuar
con la medicion.

Existen los siguientes procedimientos de medicion para maquinas verticales montadas con bri-

das:

"Maquinas verticales montadas con bridas: vertiSWEEP" en la pagina 111 (modo de medicién
por defecto)

"Maquinas verticales montadas con bridas — Reloj Estatico" en la pagina 114

110
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Maquinas verticales montadas con bridas: vertiSWEEP

Medicion usando vertiSWEEP

« Centre el haz laser.

=)

Nota

vertiSWEEP es el modo de medicion por defecto para maquinas de distribucion ver-
tical. Puede accederse al modo de medicidn alternativo Reloj Estatico pulsando

(1) en la pantalla de abajo.

« Coloque los ejes de tal manera que el sensor y el laser sensALIGN queden en la posicion
de marca de referencia '0'.

DiM T RES
ﬁ | ‘@ T

T

Tap O or) o choose direction of
rotation then mp@m @tﬂ measure

[
o Utilice O 9

o] y seleccione la direccién en la que giraran los ejes. Una vez se
haya seleccionado la direccidon de rotacion de los ejes, la medicidn se activa y la letra

'M' (1) aparece; asimismo, m (2) se activa.

oo .28 01.201 908 54}
A& 2 & 8 mm -
B
.
B oo

TR

Tap'Dor ) to choose direction of

rotation then tap (& or (Mo measure

o Pulse 'M'o m y, a continuacion, gire los ejes a lo largo de un &ngulo superior a los
360°.

. Tras girar los ejes a lo largo del angulo necesario, pulse (1) para visualizar los

resultados del acoplamiento. Pulse (2) para visualizar las correcciones de calce.
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pes [ o & SN
'Refi_ﬂﬂ-‘-‘ A > 4 7 @
*xe g

ELE T T

HEE

Ly RES
‘& Al o BT mm

6 004 002 <011 -0.11

[305
Readings 5 -0.04
—— L -
"0 - 009 T 0.02
e @ 5 0.1
¥ -0.11
Tap 288 to view results of @ to remeasure @ E.EE

Nota

Si las mediciones presentan una desviacion estandar alta [>0,05 mm (>2 thou)]
que se deba a, por ejemplo, juego en los cojinetes, un acoplamiento rigido o
juego radial en el acoplamiento, aparecera en la pantalla una indicacion sugi-
riendo el uso del modo de medicidn estatica. En este caso, el modo de medicion
deberia cambiarse a medicion estatica.

DiM
=

e »

« (1) Correccion de brida en la direccion 0-6
o (2) Correccién de brida en la direccién 3-9
o (3) Posicion de pernos

o (4) Valores de calce
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« (5) Apertura y desplazamiento del acoplamiento en la direccion 0-6
« (6) Apertura y desplazamiento del acoplamiento en la direccion 3-9
« (7) Modos de correccion de calce

« (8) Modo de correccién de calce usado en este ejemplo

« (9) Inicia Live Move

Modos de calce

O 06 6 0 O

- -
0 - 0- -

Los modos de calce se definen como sigue:

« El modo (1) indica que todo el calce sera positivo

« El modo (2) indica que el calce es "zero/plus" (cero y positivo). En este modo, la
posicidn de un perno se ha forzado a cero y el resto son positivas

« El modo (3) indica que el calce esta optimizado. En este modo, la mitad de las
correcciones seran positivas y la otra mitad de ellas, negativas.

« El modo (4) indica que el calce es "zero/minus" (cero y negativo). En este modo,
la posicién de un perno se ha forzado a cero y el resto son negativas.

« El modo (5) indica que todo el calce sera negativo
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Maquinas verticales montadas con bridas - Reloj Estatico

Mida usando el modo de medicion Estatico

« Centre el haz laser.

=)

Nota
El modo Estatico de medicion se usa para maquinas montadas verticalmente.

« Gire los ejes hasta la primera posicion de medicion. En caso de utilizar la convencion
numérica de la carcasa del acoplamiento, la marca de referencia y la posicién de medi-
cion 0 deben estar alineadas o coincidir una con otra.

fomens i ze 00 201 o0a2al
-
& = B = e
B,
L
TS

&) &
TR T

Tap € ¥ to rotate then tap(E)or ()
to take first point

> - . .,
o Usel 0 para posicionar el sensor y el laser mostrados con la rotacion angu-
lar que se corresponde con la posicidon real de los componentes montados sobre los

ejes; a continuacion, pulse M (1) o m para tomar el primer punto de medicién.

. Gire el eje hasta la segunda posicion de medicion (por ejemplo, 1:30). Si la posicion de
medicion elegida no se corresponde con el angulo seleccionado automaticamente en la
pantalla, use las teclas de desplazamiento para posicionar manualmente el sensor y el
laser en el angulo deseado en la pantalla Tome el punto de medicién pulsando M (1).

i
‘F!ﬁirinn_

f1

Readings

b=/ T e
e :

. 45.0°

TR

Rotate then tap coupling to take point

« Tome el nUmero maximo de puntos de medicion para maximizar la calidad de los resul-
tados.
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Ak 4F ok 4k

. Toque para continuar con la vista de los resultados de medicidn.
Nota
El color del icono "Continuar" [] denota la calidad de medicion obtenida.

IR -

STATIC CLOCK
BT

o 002 002 -007 -008

3 0.02
= 0.02
5 -0.07
¥ -0.08

RES

Nota
Si no se han definido las dimensiones de la brida, aparecera el icono de brida

. Pulse para introducir las dimensiones de brida que falten.

RES
. Toque para ver los resultados de medicion.

4 m & = mm PR

=
% 0.02
£ - -0.07
T (&

@ # -0.08
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(1) Correccion de brida en la direccion 0-6

(2) Correccion de brida en la direccién 3-9

(3) Posicién de pernos

(4) Valores de calce

(5) Apertura y desplazamiento del acoplamiento en la direccion 0-6
(6) Apertura y desplazamiento del acoplamiento en la direccion 3-9
(7) Modos de correccion de calce

(8) Modo de correccidn de calce usado en este ejemplo

(9) Inicia Live Move

El modo de calce utilizado en el ejemplo de arriba es calce "all positive" (todo positivo).

116
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Live Move — Maquinas verticales

La alineacion se lleva a cabo corrigiendo la angularidad y el desplazamiento.

R N
=
- 0.08
013 s
0.23
0.30 REPORT
@ on
026
016
0.09 U * Dd
@I oos
@ r -0.01
0.01

« (1) Las correcciones de angularidad se llevan a cabo colocando calces en las ubi-
caciones concretas donde se encuentren los pernos.

« (2) Las correcciones de desplazamiento se llevan a cabo moviendo la maquina late-
ralmente.

Correccion de la angularidad
Es recomendable (no obstante, no es obligatorio) corregir primero la angularidad:

1. Afloje los pernos de la brida y levante la maquina movil.

A\

ADVERTENCIA
Los pernos de la maquina deben estar intactos y se deben poder quitar.

2. Las correcciones de la angularidad se llevan a cabo mediante |la colocacién de calzado. Los
valores de calzado en las posiciones de los pernos respectivas se muestran en la pantalla.
Inserte (o retire) calces con el grosor correcto debajo del perno seleccionado. Afloje los per-
nos de la brida y levante la maquina mavil.

3. Vuelva a apretar los pernos y, a continuacién, tome otro grupo de lecturas para confirmar
las correcciones de calzado; repita la colocacién de calces si es necesario.

4. Una vez comprobado que la desalineacién angular esta dentro de la tolerancia, y que no son
necesarios mas calces, proceda a corregir el desplazamiento.

Correccion del desplazamiento

1. Las correcciones de desplazamiento se llevan a cabo mediante la funcién Live Move.
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A n & K mm >
013 —
0.23
0.30 REPORT
on
0.26
0.16
0.09 @ ¥ 0.04
T 0.04
@ % -0.01
T 0.01

0

]
-
¥

8
fie

I
s

2. Pulse m para iniciar Live Move. Aparece un mensaje solicitando la posicion angular del
sensor y del laser.

POSITION LASER AND SENSOR AT PROPER CLOCK POSITION

&

5o

En el ejemplo superior, la posicién angular deseada tanto del laser como del sensor es la de
las 12 en punto (1).

3. Pulse (1) para posicionar el sensor de la pantalla en esta posicion, pulse a continuacion

@ para proceder.

MOVE

g

! 180.0°
W0

0.02
-0.04

&
-0.12

=] | = . = =] =] @ 0‘11

4. Afloje los pernos de la brida. En el momento Live Move es detectado, el icono 'Cancel' (Can-
celar) E reemplaza al icono 'Undo' (Deshacer) . El icono 'Cancel' (Cancelar)

m inicia el mensaje 'Cancel Live Move'.

5. Mueva la maquina lateralmente en la direccion de las flechas amarillas fuertes para realizar
las correcciones de desplazamiento. Monitorice las flechas en la pantalla Live Move.

-

ELE AL [ [

» Las correcciones deben llevarse lo mas cerca posible de cero.
« Utilice las herramientas adecuadas (p.ej., gatos de tornillo) para posicionar la maquina.
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« Tenga cuidado de que los calces no se salgan de su sitio durante el posicionamiento late-
ral.

Mo, Shim

{

B 500
. 180.07
-0.00

0.01

-0.02
0.04

dk ¥ ok 4F

=2 | =® =B =% | B

Align machines then tap @ when done or @to cancel.

o

6. Cuando el desplazamiento se encuentre dentro de tolerancia, apriete los pernos de la brida.
Realice de nuevo la medicidon para comprobar si el nuevo estado de alineacién esta dentro de
las tolerancias.

7. Si no es asi, repita los pasos anteriores hasta que la alineacion esté dentro de la tolerancia.
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Maquinas horizontales con brida

Maquinas horizontales montadas sobre brida

Cuando las maquinas estan unidas por medio de bridas, su alineacion se determina insertando
la combinaciéon adecuada de lainas en los pernos de la brida y, dependiendo del tipo de ésta,
entre las caras de las bridas. Los requisitos son bastante similares a los de la alineacion de
magquinas verticales.

Cuando el eje gira sobre su centro de rotacion, el inclindmetro electrénico detecta la posicion
angular durante la medicidn, la cual puede ser realizada con cualquier de los modos dis-
ponibles.

Basandose en las mediciones tomadas, el dispositivo tactil determina el grosor de las lainas
gue se deberan colocar entre las bridas y que son necesarios para alinear los ejes.

o (1) = (4) Posiciones de las lainas en la brida

. (5) Laser

« (6) Sensor

o (7) Maquina a alinear

o (8) Vista lateral de la brida (desde la izquierda)

Aqui se muestran las ubicaciones de las lainas para una brida de dos pernos, un caso especial
de brida circular normal.

Configuracion

« Monte laser y sensor como es requerido (horizontalmente).

» Encienda el dispositivo tactil, pulse sobre el icono 'Alineacién Vertical' en la pantalla de
inicio.
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O
|2 | O] &
N TOCL\D
NEAEE

« Proceda a configurar las maquinas como esta descrito en "Maquinas verticales montadas
con bridas" en la pagina 106.

« Una vez que haya encendido el sensor, todos los modos de medicién estaran dis-
ponibles.

ﬁ L ("'.‘3 i =N mm i '-se'

« Pulse (1) y seleccione el modo de medicion deseado y luego proceda a realizar la medi-
cion (ver "Modos de medicién" en la pagina 44).

Bt aficeinck
MEASUREMENT MODE

Y

Nota
Los iconos de los resultados del acoplamiento para la aplicacién brida horizontal mues-

tran 0-6 (Vertical) y 3-9 (Horizontal).
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Alineacion de tren de maquinas

A continuacion se muestra una explicacidén paso a paso acerca de como medir el estado de ali-
neacion de un tren de tres maquinas. Pueden medirse grupos de hasta seis maquinas aco-

pladas entre si.

Los componentes deben estar montados y el haz laser ajustado segln sea necesario.

Desde la pantalla de inicio, toque % el icono "Nueva instalacion" para abrir un nuevo archivo

de medicion.

=)

Nota

El icono de alineacidn horizontal de ejes [rﬂ]n}j] puede usarse para crear una nueva ins-
talacion si no cuenta con una marca de comprobacion. La marca de comprobacion del

icono indica que otra instalacion esta abierta.

o mm

-2
Ig

01500

+
7 8 9
4 5 6
1 2 3

0 n

Enter sensor-to-coupling center dimension then tap(E) “

oque el recuadro del mini tren situado en la esquina superior derecha ara acceder a la
T [ dro del t tuad [ d ha (1 d [
pantalla "Configuracién inicial del tren".

TRAIN MANAGER | TRAIN SETUP ‘ TRAIN FIXATION

MACHINE TRAIN SETUP

Pump 1 Mator 2

=

L ® ] O

Pulse cualquiera de los dos iconos ‘Agregar maquina’
correspondiente del tren.

para afiadir una maquina al lado
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TRAIN MANAGER | TRAIN SETUP ‘ TRAIN FIXATION

MACHINE TRAIN SETUP

g w-= [
O )
O O O

e Te]

Los iconos 'Agregar maquina' y 'Desplazar la flecha del tren de maquinas' se atentan cuando
estan inactivos.

Cuando esta activo, el icono 'Desplazar la flecha del tren de maquinas' es de color azul, lo
que significa que existen maquinas en las direcciones correspondientes que no se estan mos-
trando. Las flechas activas se usan para desplazar estas maquinas hasta la vista.

Tras anadir el nimero requerido de maquinas al tren, pulse para volver a la pantalla de
dimensiones y, a continuacién, use el carrusel para configurar las maquinas como desee.

STANDARDE 3

Motor

TOGGLE
MACHINE COLOR

THERMAL GROWTH

Para acceder a los diferentes elementos del tren de maquinas, pulse el elemento corres-
pondiente dentro del minirecuadro del tren [1], ubicado en la esquina superior derecha de la
pantalla.

Asimismo, la maquina deseada vy los tipos de acoplamiento, incluyendo el color de la maqui-
naria, pueden especificarse dentro de la pantalla "Configuracion inicial del tren". Pulse el ele-
mento que se vaya a especificar; a continuacion, use el carrusel correspondiente para
seleccionar la maquina deseada o el tipo de acoplamiento. El carrusel de maquinas aparece

junto con el carrusel de colores. Después de especificar el elemento deseado, pulse ®©
para continuar. Una vez se hayan especificado todos los elementos del tren de maquinas,

pulse para volver a la pantalla de dimensiones e introducir las dimensiones requeridas
para el tren de maquinas.
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TRAIN MANAGER | TRAIN SETUP ‘ TRAIN FIXATION
MACHINE TRAIN SETUP
= L
Standard 3 -

La pantalla "Fijacion de tren", a la que también se accede pulsando el minirecuadro del tren,
se usa para fijar o liberar pares de pies de maquinas o una maquina entera.

TRAIN MANAGER TRAIM SETUP TRAIN FIXATION

MACHINE TRAIN FIXATION

Pump 1 Goarbox 2 Standard 3

L ® ] O

La pantalla "Gestor de tren", a la que también se accede pulsando el minirecuadro del tren, se
usa para seleccionar un maximo de tres maquinas, que pueden mostrarse por completo, inclu-
yendo las dimensiones relacionadas.

TRAIN MANAGER | TRAIM SETUP TRAIN FIXATION
MACHIME TRAIN MAMAGER
— P
TR,
Pump 1 WIS Gearbox 2 Standard 3
.
= U

Use las barras deslizantes y seleccione las maquinas que quiera visualizar al completo.

=)

Tenga en cuenta que el nimero de maquinas mostrado en la pantalla del gestor del tren
de maquinas es el mismo que el que se muestra en la pantalla de resultados.

Pulse para volver a la pantalla de dimensiones, que mostrara la seccion seleccionada
del tren de maquinas con las dimensiones correspondientes.
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- [ aoniizoieinad]
A 2 @ BN e 8 e
. oo
DIMEMNSIC
o750 / * C
-— + —
7 8 9
4 5 6
1 2 3
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o memimmors | O 1 &
Medicion
-~

MY . . . e L
Toque M2 desde la pantalla de dimensiones y, a continuacion, proceda a inicializar el sen-

sor montado a lo largo del acoplamiento, como se muestra en el recuadro del tren de maqui-
nas [1].

-
A 2 @

TapEor@ o

En este ejemplo, el modo de medicién usado para medir el acoplamiento es Continuous Sweep

[2].

L

_F!nialinn

meel (N
Readings :

625 Ng

“quality

Ratate shaft. Tap (2 1o faish neasurement or (9 to cancel it.

Tras girar los ejes en un angulo lo mas amplio posible, toque para finalizar la medicién
del acoplamiento especificado.
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A M @ KON mm N
g | tesomiend |
83“ . . Ll v __H_]
“Rotation ; b o 00 000 018 028

[136 : A

Readings : ; 4¢ -0.03
(62% 1 . 4 -0.00
" iguality '"- 0.18

0.28

Tap - =gt measure sest coupling or 8 1o remeasure m

~u
Toque para pasar a la medicion del acoplamiento siguiente.

Apague tanto el laser como el sensor y, a continuacién, desméntelos del acoplamiento medido

actualmente y moéntelos a lo largo del siguiente acoplamiento. Una vez listo, encienda tanto el
laser como el sensor.

-~
& = » K N

Tap () ar @ to take initial point

Nota

Por favor, cuando mueva el laser y el sensor a cada acoplamiento, asegurese de que la
dimensidén desde el sensor al centro del acoplamiento se ha introducido correctamente
en la pantalla de dimensiones.

iAsegurese siempre de que el acoplamiento que usted esta midiendo es el que real-
mente se encuentra resaltado en el recuadro del mini tren (1)!

|\

En este ejemplo, el modo de medicion (2) usado para medir el acoplamiento siguiente es Mul-
tipuntos.

Raotate then tap coupling 1o take point
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Cuando la medicién a lo largo de ambos acoplamientos se haya completado, toque para
visualizar los resultados.

[ acii2a01s1634]
ﬁ o2 @ fﬁ: N mm i ' o
. ered
1,08° ¢ .

Ratation 4 L 6 004 001 047 D26

ﬂ 4% -0.04
4F  0.01
ﬂ i 017
4+ 0.26

-~

RES
g

Top 55 to view results or 8 to rem

RES
Toque para mostrar y evaluar los resultados de los pies y del acoplamiento.

==

Nota

Los resultados que se muestran se refieren al acoplamiento o acoplamientos selec-
cionados en el minirecuadro del tren (1).

Para ver los resultados en modo de escala completa, pulse (2).

Toque “, el icono "Move", para llevar a cabo correcciones en la alineacion que incluyan
la colocacién de placas de ajuste y el posicionamiento lateral del tren de tres maquinas.
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Live Move: alineacion de trenes de maquinas

Decida qué par de maquinas desea mover dentro de un tren. Puede ser necesario reinstalar o
reajustar el laser y el sensor a lo largo del acoplamiento elegido. Asegurese de instalar el sen-
sor exactamente en la misma ubicacion sobre el eje o el acoplamiento como se hizo pre-
viamente, o vuelva a introducir la nueva distancia correcta que media entre el sensor y el
acoplamiento. En el siguiente ejemplo, el par de maquinas elegido es bomba (maquina
izquierda) y caja de engranajes (maquina derecha), como muestra |la ventana de resaltado en
el recuadro del minitren (1).

)
A 2 @ K N mm e
V'H SAVE

“ 4+ 0.05
4 0.09

Pulse “ para iniciar Live Move. Si se han designado todas las maquinas como mdviles,
aparecera la pantalla "Fixed feet" (Pies fijos) para la posicién de acoplamiento seleccionada.

=)

Nota
La maquina atenuada indica que el enfoque de la medicion (mire el recuadro del mini-

tren [1]) NO se encuentra sobre el acoplamiento al lado de esa maquina concreta, sino
al lado del acoplamiento que une las otras dos maquinas.

TRAIN FIXATION

==
Pump 1 &é;;-? Gearbox 2

fom— il

Pulse los pies del tren de maquinas que quiera designar como estacionarios y, a continuacion,

pulse para continuar con Live Move.
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[T TP
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N e
-
-_'354.2'
-354.0°
4  -0.07
4 -0.03
4+ 0.04
4 -0.04

Tap & when done or(@) to undo, 1) @

Inicie las correcciones de maquina. En cuanto se detecte un movimiento de maquina, el icono

"Undo" (Deshacer) se sustituye por el icono "Cancel" (Cancelar) m

A

PRECAUCION

NO intente mover la maquina a golpe de mazo, ya que ello puede provocar dafios en los
cojinetes, asi como arrojar unos resultados imprecisos de Live Move. Para mover maqui-
nas se recomienda el uso de pernos roscados de presién u otros dispositivos mecanicos
o hidraulicos.

[ TFNFETIT

a 8-
* | e
VH
B .

v . -

- 4.5"

H 0w
0 i¢ -0.03
3D i -0.02
i¢ -0.00
4 0.00

Align machines then tap(Hwhen done or (Dt cancel, m

Mueva las maquinas hasta que el estado de alineacién se encuentre dentro de la tolerancia

especificada, lo que se indica a través del emoticono, (1) y, a continuacién, pulse para
finalizar Live Move.

Acceda al "Train manager" (Gestor de tren) pulsando el recuadro del minitren para ver el
estado de alineacidn de todo el tren de maquinas.

-
A B @ B N mm
L
VH
” oo = 807+
2 B
H — Il lﬂ_ﬁi.?‘
20 055
ao on

-
Tap {4} to remeasure or €810 restart Move. n \I.-'I}
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.

MY . . . y . .
Pulse y vuelva a medir para confirmar el estado de alineacion. Si los emoticonos mues-
tran una cara alegre o un OK, ello significa que el estado de alineacién se encuentra dentro de
la tolerancia. En caso contrario, repita el procedimiento de Live Move.
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Introduccion a las transmisiones de cardan

Las transmisiones de cardan se instalan y funcionan con un gran desplazamiento (offset) entre
el eje motriz y el eje conducido. Dependiendo del tipo de eje cardan a utilizar, podria reque-
rirse un angulo de deflexion minimo de las juntas de cardan a fin de garantizar una circulacion
de lubricante suficiente, lo que contribuye a prevenir que dichas juntas se bloqueen. Una gran
diferencia entre los angulos de deflexion 81 y B2 (observe la imagen mas abajo) deriva en una
rapida fluctuacién de las RPM durante el funcionamiento, lo que puede generar graves con-
secuencias para los motores de accionamiento de CA sincronos y asincronos controlados elec-
trénicamente.

Para un funcionamiento suave, las maquinas deben alinearse de tal modo que las lineas cen-
trales del eje motriz y del eje conducido sean paralelas. Una alineacién precisa reduce al
maximo las irregularidades rotacionales del eje cardan, de tal manera que se minimiza tam-
bién la carga asimétrica del cojinete durante la rotacion del eje, se amplia la vida Util de los
componentes y se reduce la posibilidad de un fallo repentino de la maquina.

:]I;@:Eij@[[]:

1=

& ﬂ:]: 0

[
|

il

I iE;__\
BA \'“‘bﬂ

(1) Posicionamiento de maquinas en un area de espacio limitado

(2) Para una condicién de funcionamiento 6ptima, los angulos de deflexion B4 y B,
deben ser iguales

Procedimientos de medicion de tipo cardan

Para aplicaciones de tipo cardan, seleccione el tipo de acoplamiento 'Cardan' (Cardan) cuando
configure las maquinas.

Existen los siguientes procedimientos de medicion para aplicaciones de tipo cardan:

« Plano giratorio de cardan - Este es el procedimiento de medicién por defecto para apli-
caciones de cardan. Este procedimiento permite realizar mediciones precisas de maqui-
nas unidas por ejes cardan sin tener que retirar el eje cardan. Este procedimiento se
emplea en combinacion con el soporte de brazo giratorio cardan.
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« Multipunto — Para este procedimiento debe desmontarse el cardan. La medicion se lleva
a cabo usando el modo de medicion multipunto en combinacion con el soporte de des-
plazamiento de cardan.

. Reloj estatico — Para este procedimiento debe desmontarse el cardan. La medicion se
lleva a cabo usando el modo de medicidn estatica en combinacion con el soporte de des-
plazamiento de cardan.
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Alineacion de ejes cardan: uso del soporte de brazo gira-
torio

Medir usando el soporte de brazo giratorio permite realizar mediciones precisas de maquinas
unidas por ejes cardan sin tener que retirar el eje cardan, el cual ha de girarse para hacer
mediciones.

=)

Nota

Basandonos en nuestra experiencia, sugerimos que, en primer lugar, tanto el laser
como el sensor sensALIGN se monten sobre sus respectivos soportes en combinacion
con las barras de torsidn; a continuacion, deben montarse los ensamblajes de los sopor-
tes con los componentes montados sobre sus correspondientes ejes.

Debe asegurarse de que la superficie sobre la cual se montara el soporte de brazo gira-
torio de cardan esté limpia, lisa, sea cilindrica, llana y también de que presente una
superficie de contacto adecuada. En caso de que se pinte la superficie, aseglrese de que
la pintura se retire de las cuatro areas que estan en contacto con el marco en 'V' del
soporte.

@

sps o

« (1) Soporte de brazo giratorio de cardan para montar el sensor
« (2) Soporte grande tipo cadena para montar el laser

Montaje del laser, el sensor y el moédulo RF

1. Monte el laser sobre las varillas de anclaje del soporte grande tipo cadena; a continuacion,
monte la barra de torsidn sobre las varillas de anclaje del |aser para proporcionar la rigidez
adecuada a las varillas largas de anclaje.

2. Monte el sensor y el médulo RF sobre las varillas de anclaje del soporte de brazo giratorio
de cardan; a continuacidn, monte la barra de torsién sobre las varillas de anclaje del sensor
para proporcionar la rigidez adecuada a las varillas de anclaje.
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Montaje de los soportes sobre los ejes

Monte el soporte tipo cadena de mayor tamafio sujetando el |aser sobre el eje de la maquina
situada a la izquierda (normalmente la maquina de referencia) y el soporte de brazo giratorio
de cardan sujetando el sensor y el mdédulo RF sobre el eje de la maquina situada a la derecha
(normalmente la maquina movil) (visto desde la posiciéon normal de trabajo). Asegurese de
que las dos marcas sobre el brazo giratorio estén alineadas.

Utilice los inclindmetros externos para posicionar ambos soportes en el mismo angulo de rota-
cion. Retire los inclindmetros externos; a continuacion, encienda el laser.

A\

ADVERTENCIA
iNo mire fijamente al haz laser!
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Alineacion de ejes cardan: procedimiento de medicion del
plano giratorio

1. Encienda el sensor, el laser y el dispositivo tactil; a continuacion, realice los ajustes ini-
ciales de las maquinas.

@
8

DM ~ RES
[ran] i - N mm

2. Después de realizar los ajustes iniciales de las maquinas y de introducir todas las dimen-

siones de maquina necesarias, pulse B para hacer la medicion.

-~ RES
ﬁ‘ = o e X mm|* i_a_:\m-
-

s
B

Nota
'Cardan mode' (Modo cardan; plano giratorio de cardan) es el modo de medicién por
defecto para ejes cardan. Se recomienda que los usuarios se familiaricen con los pasos
necesarios para el procedimiento del brazo giratorio. Acceda al tutorial disponible pul-
sando 1 (como se muestra en la siguiente pantalla).

TR

Staticdipck
MEASUREMENT MODE

Cardan rotating plang

Cardan rotating plane

IntelMEONT
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Toma de mediciones

En plantas con muchas instalaciones, es necesario determinar la posicién éptima antes de
comenzar con la medicién. Se trata de asegurarse de que la linea de vision entre el sensor y el
laser sensALIGN se mantenga a través de un angulo giratorio tan amplio como sea posible
cuando el eje cardan se gira en la direccién normal del giro de la maquina.

1. Gire el eje cardan en la direccidon normal del giro de la maquina hasta alcanzar la primera
posicion de medicidn.

2. Afloje la rueda del brazo giratorio; a continuacion, gire el marco de las varillas de anclaje
hasta que el haz laser incida sobre la varilla de anclaje del sensor intermedio.

3. Cuando el haz laser incida sobre esta varilla de anclaje, vuelva a apretar la rueda del brazo
giratorio.

4. Afloje el sensor retirando los pomos amarillos de bloqueo; a continuacion, deslice el sensor
hacia arriba y hacia abajo a lo largo de las varillas de anclaje para asegurarse de que el haz
laser incida sobre el centro de la tapa protectora de color rojo.

5. Fije el sensor en esta posicion apretando los pomos amarillos de bloqueo; a continuacion,
abra la abertura del sensor de manera que el haz laser incida sobre la abertura.

=)

Nota
NO TOQUE las dos ruedas amarillas de posicion de haz.
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6. El haz laser deberia aparecer ahora en la pantalla de ajuste del laser.

A = @ N mm|*

RES
-

7. Una vez se haya estabilizado la medicidn, aparecera la letra '"M' debajo de 1 como se mues-
tra en la pantalla de arriba.

=)

Nota
Para este procedimiento de medicion, debe deshabilitarse la medicidon automatica tras
finalizar la estabilizacidon en ajustes por defecto.

8. Pulse 'M' para tomar el punto de medicion.

9. Deslice la tapa protectora roja del sensor para cubrir la apertura del mismo; a continuacion,
gire el eje cardan aproximadamente 10° - 20° hacia el siguiente punto de medicion.

=)

Nota
Determine la posicion en funcién del angulo de rotacion accesible y el requisito minimo
de cinco puntos de medicién a lo largo de un angulo de rotacién superior a los 60°.

10. Repita los pasos 2 a 8 para todos los puntos de medicion necesarios.

=)

Nota
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ealizar mediciones en puntos distribuidos homogéneamente a lo largo del arco de rota-

ién influye positivamente en la calidad de las mediciones tomadas.

A B & & N
u
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Rotation & 002 0.8
6
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Alineacion de ejes cardan: uso del soporte de des-
plazamiento de cardan

Soportes de desplazamiento de cardan
Disponemos de dos tipos de soportes de desplazamiento de cardan.

« El tipo de mayor tamafio permite una medicidn precisa de maquinas conectadas por ejes
cardan a lo largo de distancias de hasta 10 m (33 ft) y desplazamientos de eje de hasta
1000 mm (39 3/8in).

« El tipo mas pequefio —también denominado Lite— permite una medicion precisa de
maquinas conectadas por ejes cardan a lo largo de distancias de hasta 3 m (10 ft) y des-
plazamientos de eje de hasta 400 mm (15 3/4 in).

. "Montaje del soporte ligero de desplazamiento de cardan (laser sensALIGN 5 EX)" en la
pagina 143

=)

Nota
Los dos sets de soportes de desplazamiento de cardan (grande y ligero) pueden usarse
tanto con la combinacion de sensor y laser sensALIGN 5.
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Montaje del soporte grande de desplazamiento de cardan

=)

Nota

El laser sensALIGN 5 también puede usarse con el soporte grande de desplazamiento de
cardan.

Al montar y ajustar el laser sensALIGN 5 EX, por favor consulte "Montaje y ajuste del
laser sensALIGN 5 EX" en la pagina 145

Montaje del soporte de desplazamiento del cardan de mayor tamano y
ajuste del laser

Montaje del soporte

1. Monte la placa frontal sobre la cara del acoplamiento usando los pernos suministrados. Nor-
malmente se monta el soporte en la cara del acoplamiento del eje no giratorio, por ejemplo,
el rodillo de una maquina de papel. Disponemos de dos tipos de montaje:

« Si el extremo del eje o la cara del acoplamiento presenta un agujero roscado en el cen-
tro, el método de montaje mas sencillo y que consigue mas rigidez en los resultados,
consiste en usar el perno de centrado largo, tal y como se muestra abajo. Puede usarse
un adaptador de rosca como el que se muestra abajo para ajustar los pernos de cen-
trado mas grandes.

o (1) Espaciador

o (2) Perno de centrado: se afloja y se aprieta usando una llave inglesa provista de una
abertura de 17 mm (43/64")

o (3) Adaptador de rosca

. También se puede afiadir la placa frontal a la cara del acoplamiento usando tres pernos
con tuerca en T, conformando un montaje en tres puntos.
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o (1) Arandela
o (2) Espaciador
e (3) Tornillo contuercaenT

—<

o (1) Superficie de referencia

Este acoplamiento del ejemplo presenta una brida elevada. Los espaciadores suministrados se
usan para crear un plano de tres puntos con el fin de asegurar que la placa frontal y la super-

ficie del acoplamiento queden unidas.

=)

Nota

No atornille la placa frontal, ya que todavia ha de ajustarse el laser.

ROTALIGN touch EX

141



Ayuda

Si el acoplamiento presenta una cara elevada, entonces se usan galgas de espaciado,
como se muestra, para separar la placa frontal de la seccién interna elevada de la cara
del acoplamiento al tiempo que se conecta la placa frontal a la cara del acoplamiento, la
cual representa la superficie de referencia.

2. Coloque el riel en la placa frontal como se muestra abajo (c1), y a continuacion use las dos
palancas superiores (c2) para apretar la guia en su sitio. Aseglrese de que la ranura central
del riel mira hacia afuera.

Montaje del conjunto portalaser sobre el riel

1. Afloje la rueda de ajuste ligeramente y luego deslice el conjunto portalaser por la ranura
central del riel.

o (1) Portalaser

Montaje y ajuste del laser

Al montar y ajustar el laser sensALIGN 5 EX, por favor consulte "Montaje y ajuste del laser
sensALIGN 5 EX" en la pagina 145

Ajuste del haz laser con respecto al eje de rotacion de la maquina

Al ajustar el haz del laser sensALIGN 5 EX al eje rotacional de la maquina, por favor consulte
"Ajuste del haz laser de sensALIGN 5 al eje rotacional de la maquina" en la pagina 146.

Colocacion del laser y montaje del sensor para medicion

Al posicionar el laser y sensor sensALIGN 5 EX para medir, por favor consulte "Colocacion del
laser sensALIGN 5 EX y montaje del sensor sensALIGN 5 EX para medicion" en la pagina 147.
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Montaje del soporte ligero de desplazamiento de cardan
(laser sensALIGN 5 EX)

Montaje del soporte ligero de desplazamiento de cardan y ajuste del
laser sensALIGN 5

Montaje de la placa frontal en el listén

1. Deslice la placa frontal por el listdon hacia abajo como se indica a continuacién. Las cuatro
tuercas en T deben asentarse en las ranuras.

2. Después de colocar la placa frontal en el listdn, apriete los cuatro tornillos Allen utilizando
la llave M5 suministrada.

3. Monte el conjunto del soporte en la cara de acoplamiento del eje que no gira. Si la cara de
acoplamiento tiene un borde resaltado, se deberan usar los espaciadores torneados como se
indica para separar la placa frontal del soporte de la cara de acoplamiento.

. (Sin los espaciadores, no habria contacto directo entre la placa frontal y la superficie de
acoplamiento que rodea los orificios de los pernos: exactamente la ubicacion en la que
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se unen la placa frontal y el acoplamiento.)

I

<

o (1) Superficie de referencia

« El acoplamiento mostrado anteriormente presenta una brida elevada. Los espaciadores
suministrados se usan para crear un plano de tres puntos con el fin de asegurar que la

placa frontal y la cara del acoplamiento, la cual es la superficie de referencia, queden
unidas.

=)

Nota

No se debe utilizar la parte central de la cara de acoplamiento como superficie de refe-
rencia.

Montaje del conjunto portalaser en el listéon

1. Afloje la rueda ligeramente y luego deslice el conjunto portalaser hacia abajo por la ranura
central del listdn, con la tuerca en T actuando como guia.
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« (1) Portalaser

Montaje y ajuste del laser sensALIGN 5 EX

En este paso, se ajusta el haz laser de modo que sea aproximadamente colineal con el eje de
rotacion del conjunto portalaser.

1. Deslice los dos casquillos distanciadores negros por las varillas de anclaje hacia abajo.

2. Deslice el laser por las varillas hasta que descanse sobre los casquillos distanciadores.

o (1) Casquillo distanciador (negro)

3. Marque una serie de crucetas de reticulo en la linea central de la rotacién del eje del aco-
plamiento de la otra maquina (si la brida tiene un orificio central, se puede insertar una tapa
para proporcionar un blanco provisional).

4. Encienda el laser y ajuste el haz para que incida sobre el centro del blanco del acoplamiento
opuesto:

« Lo que se pretende con ello es ajustar el haz laser de modo que este sea colineal con el
eje de rotacion del conjunto portalaser; ello hard posible realizar ajustes precisos de la
posicidon del conjunto portaldser posteriormente, sin necesidad de volver a alinear el haz
laser.

=)

Nota
Los casquillos distanciadores (de color negro) ejercen influencia sobre el

ROTALIGN touch EX 145



Ayuda

desplazamiento al posicionar el haz laser en el mismo eje que el rotacional del conjunto
portalaser.

» Las dos ruedas amarillas de posicidon de haz se usan para ajustar la posicién angular del
haz laser. Girando el conjunto portalaser, se consigue que el haz laser trace un circulo
‘aproximado’. Si el circulo ‘aproximado’ es un Unico punto en el centro del objetivo, ello
quiere decir que el haz laser se ha ajustado correctamente. En caso contrario, repita el
procedimiento de ajuste del haz hasta que el circulo ‘aproximado’ se corresponda con
una posicién ‘single dot’ (punto Unico).

=)

Nota

Consejo para el ajuste del laser sensALIGN 5:

Si el haz describe un circulo en vez de un punto sobre el objetivo al girar el conjunto por-
talaser, entonces tome nota del tamafio del circulo y utilice las ruedas de ajuste ama-
rillas para volver a mover el haz |aser a la mitad de la distancia a la que se movio, si el
conjunto portalaser se giré 180° en relacidén con su posicion inicial. Realice lo anterior
de forma vertical y horizontal. Si se ha ajustado correctamente, el conjunto portalaser
deberia poder girarse 360° sin que el punto del laser se mueva del dentro del blanco.

Nota
En cuanto se haya conseguido una posicion de punto, no toque las ruedas de ajuste del
laser.

Ajuste del haz laser de sensALIGN 5 al eje rotacional de la maquina

En este paso, el conjunto portalaser se ajusta al soporte de modo que el eje rotacional del por-
talaser sea colineal con el eje rotacional de la maquina a alinear, que podria ser un motor o
una caja de engranajes.

=)

Nota
Durante este procedimiento, NO toque las ruedas de ajuste de haz amarillas.

1. Realice el ajuste vertical y horizontal del conjunto portaldser deslizandolo horizontalmente
por los rieles del soporte y colocandolo de forma vertical girando el soporte.
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« (1) Punto del laser

2. Repita el procedimiento anterior hasta que el haz laser incida sobre el centro del objetivo
situado sobre el eje de rotacidn de la maquina a alinear.

3. Una vez se haya centrado el haz laser sobre el blanco, apriete la placa frontal en la cara del
acoplamiento usando los tornillos Allen de cabeza hexagonal suministrados.

Colocacion del laser sensALIGN 5 EX y montaje del sensor sensALIGN
5 EX para medicion

En este paso, se vuelve a montar el laser en la parte inferior del portalaser, mientras que el
sensor se monta en el eje de la maquina a alinear.

1. Apague el laser y extraigalo de su soporte.

2. Usando la llave Allen M4 suministrada, afloje las varillas de anclaje y deslicelas por la base
del portalaser hasta que sobresalgan por el otro lado.

3. Vuelva a apretar los tornillos Allen M4 para asegurar las varillas de anclaje y vuelva a mon-
tar el laser sobre las varillas de anclaje.

4. Utilice el soporte tipo cadena o soportes magnéticos adecuados para montar el sensor sobre
el eje de la maquina a mover, como el motor o |la caja de engranajes. El sensor se alinea con
respecto al |dser apretando o deslizando el soporte que sujeta el sensor.
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Nota
NO toque el laser o sus ruedas de ajuste de laser.
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Alineacion de ejes cardan usando el sensor y el laser sen-
SALIGN 5

Este procedimiento de medicion se usa en combinacidn con el soporte de desplazamiento de
cardan, debiendo desmontarse el eje cardan que une las maquinas durante la medicion.

1. Después de montar el soporte de desplazamiento de cardan y los componentes de medi-
cion, y, a continuacion, ajustar el laser, encienda el dispositivo tactil y realice los ajustes ini-
ciales de las maquinas.

- [omass oniz20080624)
ﬁ = ‘EI:. EIEDS- 5. mm “3-.

4

Enter sensor-to-coupling right plane dimension then tap (&) or (i @‘

2. Después de realizar los ajustes iniciales de las maquinas y de introducir todas las dimen-

=
. . . MY . .
siones de maquina necesarias, pulse para hacer la medicion.

[omass 03122008 1628]
DM Y RES

ﬁ [ \“i} - 5. mm | “’E:_.

3. Pulse 1 para seleccionar el modo de medicién deseado. En este caso, el modo de medicidn
requerido es "Static clock" (Reloj estatico).

Ll agynt
MEASUREMENT MODE

Static clock

Static clock

AVERAGING: AUTO

-

4. Pulse para continuar con la medicién en modo de reloj estatico.

Cardan rotsfitg plane
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STATIC CLOCK

-
A m ® R N mm|* s
&

2

dapt >
1o take first poin

Nota
Otros tipos de modos de medicion para ejes cardan cuando se usa el laser y sensor sen-
SALIGN 5 pueden ser multipunto o el modo de medicién cardan.

5. Pulse la M (2) parpadeante o m (3) para tomar el punto de medicidn inicial.
6. Gire el sensor y el laser hasta la siguiente posicion de medicion.

¢ > . L, .
7. Use | o] para colocar el laser mostrado en la posicion de medicion deseada; a

continuacion, pulse la M parpadeante para tomar la medicion en la posicion de reloj selec-
cionada.

Rotate e tap coupling to 1AKE point
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8. Repita los pasos 4 y 5 para obtener mediciones en al menos tres posiciones de reloj a lo
largo de 70° de giro como minimo. (La fiabilidad de los resultados mejora si se toman medi-
ciones en mas posiciones.)

33

—
STATIC CLOCK

— - Laser centered

-_5J -225_0'
‘gQS.O“

™ <« o014

€ < -0.06

9. Cuando se hayan tomado suficientes puntos de medicion a lo largo de al menos 70° de rota-
cion, pulse para detener la medicion.
A 2 & B N mm|* I

N -

10. Pulse E para visualizar los resultados de la alineacion cardan.

Evaluacidén y alineacioén

El desplazamiento no ejerce una gran influencia sobre el estado de la alineacion. Sin embargo,
habra de corregirse cualquier angularidad en los ejes de rotacion.

L L
4 u » & N mm| “

—- i
&

B & @ RESULTS
VH ©

SAVE

V i I-E-‘:-._-y__:;- REFPORT
]
H
P - € 2 014
3D . . |
—237 & <« -006

Ya que la angularidad debe corregirse en la alineacidn cardan, los resultados mostrados sélo
hacen referencia a los valores de pie para un Unico par de pies. La angularidad puede repre-
sentarse en mrad o grados. Las unidades del eje cardan se establecen en los ajustes por
defecto en 'Configuracion'.
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==

Nota

Existe una tabla de tolerancias de ejes cardan de PRUFTECHNIK para los limites 1/2° y

1/4°. El tipo de tolerancia necesario puede establecerse en los ajustes por defecto en
'Configuracion'.

Las maquinas que se encuentren fuera de las tolerancias deben ser recolocadas con la ayuda
de la funcioén Live Move.
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Buenas practicas

Montaje del sensor y el laser

>> La pantalla "Dimensions" (Dimensiones) muestra los lados donde han de montarse el sensor

L}

y el laser. Si es necesario, use ¥, el icono "Camera" para girar la vista en la pantalla y per-
mitir que las maquinas puedan verse segln su apariencia fisica.

>> Coloque los soportes directamente en los ejes o acoplamientos.

>> Coloque el sensor y el laser tan bajo como sea posible en las varillas de anclaje. Los aco-
plamientos no deben bloquear el recorrido del haz laser.

>> Monte el laser en la maquina que se ha designado como fija y el sensor en la maquina
movil.

>> Tanto el sensor como el Iaser no deben tocarse entre ellos ni con las carcasas de la maquina
durante la rotacion de ejes.

Introduccion de dimensiones

>> Son aceptables las dimensiones tomadas dentro de un rango de + 3 mm [+ 1/8in.).

>> Cuanto introduzca la dimension entre el pie delantero y el trasero, use la distancia entre el
centro de los pernos de los pies.

Inicio del sensor

>> Si ocurre un error de comunicacion, pulse el area bajo el mensaje "Communication
error” y después pulse “Sensor list” (Lista de sensores) para comprobar si el sensor ha sido
detectado.

Circunstancias que pueden influir en la medicion

>> Montaje incorrecto u holgado del armazoén de soporte o las varillas de anclaje
>> Montaje incorrecto u holgado del sensor o del lIaser en las varillas de anclaje
>> Pernos de anclaje de la maquina sueltos

>> Base de la maquina inestable o dafiada

>> Los componentes montados golpean la base de la maquina, su carcasa o armazon durante la
rotacion de ejes.

>> Los componentes montados se movieron durante el giro del eje
>> Rotacién desigual del eje
>> Cambio en la temperatura interior de las maquinas

>> Vibracién externa de otras maquinas giratorias

Resultados y Live Move
>> V es la orientacion vertical de las maquinas vistas desde el lado.
>> V es la orientacidn horizontal de las maquinas vistas desde arriba.

>> Los resultados de pie usados en la correccion de desalineacidn son valores de posicion res-
pecto a la maquina de referencia.
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>> Las flechas en color fuerte de tolerancia para pie muestran la direccidon y magnitud en la
cual se ha de mover la maquina. El codigo de colores muestra también la tolerancia de ali-
neamiento alcanzada.
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Actualizacion del firmware del sensor sensALIGN 5 EX

Actualizacion del firmware del sensor a una version mas reciente

Es posible actualizar el firmware del sensor directamente a través del dispositivo tactil. En la
pantalla aparecera una notificacidén de actualizacidn del firmware del sensor si se conecta por
Bluetooth un sensor provisto de una version antigua de firmware al dispositivo.

Do you want to update a sensor with 5/N 390503462

1o

Se recomienda actualizar el firmware del sensor. Pulse para ejecutar la actualizacion
del sensor. A continuacion, aparecera la siguiente pantalla de actualizacion del firmware del
sensor.

SENSOR FIRMWARE UPDATE

Do you want to update sensor 5/N 35050346 firmware from versien 110 10 1,117

En la pantalla se indica que en el dispositivo tactil esta disponible una versidon mas reciente del

firmware del sensor. Pulse para actualizar el sensor, que esta conectado por Blue-
tooth.
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SENSOR FIRMWARE UPDATE

Sensor firmwane upgrade in progress 0%

1 1.0

SENSOR FIRMWARE UPDATE
Senzor fifmwane upgrade in progress 40%

=] ¢ &

1141 1.10

Aparecera la siguiente pantalla una vez haya concluido correctamente el proceso de actua-
lizacion.

SENSOR FIRMWARE UPDATE

Sensor firrmware update finished successfully,

El sensor se habra actualizado a |la versién mas reciente que esté disponible en el dispositivo

tactil. Pulse para salir de la pantalla de actualizacion.

La nueva version del firmware del sensor aparecera en la seccion "Sensor properties" (Pro-
piedades del sensor), a la cual se accede pulsando cualquiera de las areas del sensor (1) que
se muestran en la pantalla de medicidn.
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Tap(®) or (Mte neasuc

INFORMATION
Serial nurmber 39050346
Angle 1.8
Temperature 7oc

Eattery staius

Calibration expiry date 18,07, 2021

[ Sensor FW version 11

Sensor HW version 1.00

Lager stalus Laszer centened

LASER PROPERTIES

Si el firmware del sensor no se actualiza cuando aparece la notificacidn, la actualizacion podra
llevarse a cabo a través de la seccién "Sensor properties" (Propiedades del sensor), men-
cionada anteriormente. Aparecera la sugerencia "UPDATE" (Actualizar) junto a la version anti-

gua del firmware del sensor.

INFORMATION
Serial number 35050346
Angle 1.8°
Temperature Pl

Eattery staius

Calibration expiry date 18,07, 2021
Sensor FW version 110
Sensor HW version 1.00
Laser status Laser centered

Pulse "UPDATE" (Actualizar) para iniciar la actualizacion del firmware del sensor.

=)

Nota

LASER PROPERTIES

La notificacion de actualizacion del firmware del sensor seguira apareciendo una vez al
dia hasta que se actualice el firmware.

Notificacion sobre la calibracion del sensor y el laser

=)

Nota

La precision del calibrado del sensor y del laser deberia comprobarse cada dos anos, tal
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y como se indica en la etiqueta circular adherida a la parte trasera de ambos com-
ponentes.

Tanto el sensor como el laser deberian entregarse a un centro de asistencia autorizado
de PRUFTECHNIK para someterse a una comprobacion y una inspeccion del calibrado.
Puede ponerse en contacto con un representante local de PRUFTECHNIK para que le
preste asistencia o visitar el sitio web www.pruftechnik.com.

=)

Nota
La fecha de vencimiento del calibrado del sensor también se muestra en la seccion "Sen-
sor properties" (Propiedades del sensor).

T TR
INFORMATION i -]
Sefial nurmbes 3900216
Lo ]
Anghe 0.6"
Temperature 28.0°C
SENSOR LIST
Battery statuis 100%
Calibration expiry date LASER PROPERTIES
Sensol FW version 1.m
SN ERT
Sensor MW version 1.00
Y VIEW
Laser status Laser Centered

H

La fecha de vencimiento de la inspeccidn del laser también se muestra en la seccion
"Laser properties" (Propiedades del laser).

INFORMATION Bl
Serial nurnber 39100126
| e
Anghe 359.1°
Temperature 255°C
SENSOR LIST
Baltery stalus 0%
l;:-:u.'..'uw IR PROPERT
0.3z
SENSOR PROPERTIES
1.00

Lager mode sensALIGN 5

Y VIEW
Loser Gontaed

La fecha de vencimiento del calibrado se resaltara en color rojo si aquella se ha reba-
sado.

La fecha de vencimiento para el calibrado del sensor y del laser también se muestra en
el informe de medicion de instalaciones si esta habilitado el elemento de ment "Alig-
nment measurement components" (Componentes de medicion de alineacidn) de "Gene-
rating report" (Generacién de informe).
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Resuhs as Found

Tolerances

Axial clearance

20.02.2020

[ Alignment measurement componenis

&

Signature
k= 005 005 007 10
measurement comp e
DEVICE
TypeROTALIGN 1uch EX Sedial number REZKOOHKPCH Firrriwre waision: 2.3
SENSOR:
TypersensALIGN 5 EX Setial number 39050346 ‘Caliration due 18.00.2021
LASER:
TypeesansalIGN § EX Sevial number 39100215 Calibration overdue: 28.04.2001%
REE_ 4548 21 02 2020 14,2413 pdd 2.02.2020

J

En la pantalla aparecera la correspondiente notificacion del vencimiento del calibrado si se ha
rebasado la fecha de vencimiento del calibrado del sensor o del laser y los componentes estan

conectados al dispositivo tactil por Bluetooth o a través de un cable.

Sensor S/N 39100018 calibration overdue

Laser S/N 39100126 calibration overdue

Pulse para cerrar la notificacion.
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Apéndice

Actualizacion de ROTALIGN touch EX a una version de firmware mas
reciente

« Descargue el archivo de actualizacién en el directorio deseado de un PC.
[ |
File Haome Shate View 0
4 &> ThsPC » Downlosds w & | SesschDownlosds ]
A ] Mame - Type
| updaterom RO e

o Cuick pcoess
B Deseeyp
& Donnleads
4 Dotuments

LT T

= Pichares.
A Introduction Topics
Pichwres
ROTALIGH touch EX w € >

iem i

. Encienda la tablet; a continuacidn, conéctela al PC. Aparecera una indicacién para per-
mitir que el PC con sistema operativo Windows acceda a la tablet.

« Al confirmar dicha indicacion, la tablet aparecera en el explorador de archivos.

Hame  Shate  iew [:]
4+ B » ThisBC + ROTALIGH bosach EX w B essch ROTALIGN touch £X E
& Downicads + » Tablet
4| Documents * - ;_,. R
& Piteres *

& introduction Topecs
Pictures

ROTALIGN touch EX
Screenshets

i OneDerve

B ThapC -

1 itom i

. Haga doble clic en "Tablet" para acceder a las carpetas de la tablet.

T L]
+ = b a TRRPC ¢ ROTAGNMNEY ¢ Teblen B | Ben e F]
4 osrican
| Gocurranty A At
& Parers
B ewssiann Topers fop— Do
Futaren
" B
BOTALGN somth E6
et
& Cratin
[T, Lieka
- o L
P P p—

. Transfiera el archivo "update.rom" a la carpeta "FirmwareUpdate" de la tablet.

update.rom

To '"ROTALIGN touch EX\Tablet\Firmwarelpdate’

]
Fiie Home  Share  View L]
— = 4 | o ROTALIGH touch EX » Tablet » FirmwarcUpdate v & | SearchFimraarelipdate £
i Ths PC & updets
B Desbtap ':_-&?.'.?c
| Decufients l
B Dewnlesds
bt

ROTALIGN touch EX 160



Ayuda

« Después de copiar el archivo de actualizacion en la carpeta "FirmwareUpdate", des-
conecte la tablet del PC. Aparecera la siguiente indicacion.
(oo 270220101881

ROTALIGN®touch& svsTEmsETTINGS

Setial nuriber: REZJBINVPFZ
Firmware version: 2.1 (7E68)

Free memory space: 7.9GB

DEFMAT SETTINGS

" Firmware update in progress. Please wait ]l

SEMSOR LIST

ABOUT

Nota

NO pulse el dispositivo ni presione ninguna de las teclas fijas. Espere a que apa-
rezca la siguiente indicacion.

Update available.
Proceed with update.

« Pulse para proceder a la actualizacion del firmware

Y

Nota

Siga detenidamente todas las instrucciones de actualizacién y confirme todas las ins-
talaciones que se soliciten.
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« Una vez completada la actualizacion, aparecera una indicacion para reiniciar la tablet.

db) PRUFTECHNIK

« Pulse y mantenga presionada la tecla de encendido brevemente. En la pantalla apa-
receran los iconos "Power off" (Apagar) y "Restart" (Reiniciar).

« Pulse "Restart" (Reiniciar). Se habra completado la actualizacion, que podra com-

probarse y confirmarse en el elemento de menu "about" (Acerca de) durante el proceso
de configuracion después de reiniciar.

[ oo 27022019165
)
R@TAUGN i tauch@ SYSTEM SETTINGS
Serial nurnber: REZJBINVPFZ
[Firmweare version: 2.1 (7662)) DEFAIRT SETTINGS
Free memaory space: 7.9GB
WIRELESS
SEMSOR LIST
ABOUT
-y
Documentacion

Este manual y otros documentos relevantes y relacionados con los clientes estan almacenados
como archivos PDF en la carpeta "Manuals" (Manuales) dentro de la tablet. Para acceder a
dicha carpeta, la tablet se conecta a un PC con sistema operativo Windows. Permita que el PC
con sistema operativo Windows acceda a la tablet; a continuacion, haga doble clic en "Tablet"
para acceder a la carpeta requerida.

- * 4 = o ThisPC » ROTALIGN touch EX » Tablet w & el
- -
o Qi access Bemriead
B Deskicp "
& Downloads * hledia
4| Documents *
*

=] Pictures Manuals
A lrtreduction Topics >

22 e
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Datos técnicos: sensor sensALIGN 5 EX

Tipo
Indicadores led

Proteccion
ambiental

Proteccion frente
a luz ambiental

Rango de tem-
peraturas

Dimensiones
Peso

Rango de medi-
cion

Resolucion de
medicidn

Tasa de medicion

Precision de medi-
cién (promedio)

Conformidad CE

Seguridad intrin-
seca

Datos eléctricos

Sensor de 5 ejes: 2 planos (4 ejes de desplazamiento y angulo)
2 ledes para ajuste de laser

IP 65 (resistente al polvo y a chorros de agua), resistente a golpes
Humedad relativa: entre 10 % y 90 %

Si

Funcionamiento: entre -10°C y 50°C (entre 14°F y 122°F)
Almacenamiento: entre -20°C y 60°C (entre -4°F y 140°F)
Aprox. 105 x 74 x 53 mm (4 9/64" x 2 29/32" x 2 3/32")
Aprox. 220 g (7,7 0z)

Ilimitado, dinamicamente ampliable (patente estadounidense
6 040 903)

1 pm (0,04 mil) y angular de 10 pRad

Aprox. 20 Hz

> 98 %

Consulte el certificado de conformidad CE en www. pruftechnik.com

ITI 2G Ex ib IIC T4 Gb, Zona 1
Numeros de certificados: EPS 15 ATEX 1074X; IECEXEPS 15.0067X

Solo para conexion con un equipo certificado con fines de sumi-
nistro eléctrico y adquisicion de datos. Nunca deberan reba-
sarse los siguientes valores de seguridad intrinseca (tierra
flotante):

Circuito de alimentacion Uo,v=6V

Circuito de datos Uo,d = +6V
Corriente de salida conjunta para ambos circuitos Io,v + Io,d = 215 mA
Potencia de salida conjunta para ambos circuitos Po,v + Po,d = 1,25 W
Curva caracteristica del suministro rectangular
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Capacitancia externa maxima admisible para Lo < 2 puH Co = 30 pF
Capacitancia interna para el sensor sensALIGN 5 EX Ci = 25,2 uF
Li=0pH

Inductancia interna para el sensor sensALIGN 5 EX

El circuito de alimentacion y los circuitos de datos deben considerarse para conectarse inter-
namente. Debera garantizarse que las piezas del circuito relevantes para la seguridad no resul-

ten dafiadas al devolver electricidad a los dispositivos conectados.

En el caso de conexién con equipos para dispositivo tactil; médulo RF
suministro eléctrico y adquisicion de datos,
se recomiendan, por ejemplo, los siguientes
dispositivos de PRUFTECHNIK:
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Datos técnicos: modulo RF

Tipo
Distancia de

transmision

Indicadores LED

Fuente de ali-
mentacion

Rango de tem-
peraturas

Proteccion
ambiental

Dimensiones
Peso

Declaracion UE
de conformidad

Seguridad intrin-
seca

Datos eléctricos

2,4 GHz, conectividad de clase 1, potencia de transmision de 100 mW;
contiene FCC-ID POOWML-C40

hasta 10 m [33 ft] en la linea de vision directa

1 led para la comunicacién inaldmbrica
3 ledes para el estado de la bateria

2 pilas x 1,5 V IEC LR6 (“"AA")

(utilice solo Duracell Industrial ID 1500 o Energizer E91)

Tiempo de funcionamiento: 14 horas de uso tipico (basado en un ciclo de
funcionamiento de 50 % de medicion y 50 % en espera)

Funcionamiento: entre -10°C y 40°C (entre 14°F y 104°F)

IP 65 (resistente al polvo y a chorros de agua), resistente a golpes

Aprox. 81 x 41 x 34 mm (31/8"x111/16"x 1 5/16")

Aprox. 133 g (4,7 oz.), incluidas pilas y cable

Consulte la declaracion UE de conformidad en www.pruftechnik.com
II 2G Ex ib IIC T4 Gb, Zona 1

Numero del certificado: IECEx ZLM 11.0009

Potencia maxima de transmision 282 mW
Circuitos externos

Circuito de interfaz:  En el tipo de proteccion de seguridad intrinseca Ex
(conector X1; pines b IIC

1-4) Solo para conectar equipos o sensores certificados
y con seguridad intrinseca sin fuente energética
propia

Valores maximos: Uo=59V

Io = 200 mA

Po=12W

curvas caracteristicas trapezoidales
Capacitancia externa maxima admisible Co = 30,64 uF
Inductancia externa maxima admisible Lo =2 pH
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El valor para la inductancia externa maxima admisible esta especificada
conforme a la norma EN 60079-11, apartado 10.1.5, de manera que la
inductividad total es mejor al 1 por ciento del valor admisible con res-
pecto a la figura A.6 de la norma EN 60079-11; por lo tanto, resulta insig-
nificante. Para una combinacidn de inductividad externa y capacidad, los
valores maximos establecidos siguen siendo validos.

o] Ui=+12V

Ii = 200 mA

Pi=12W
Capacitancia interna maxima efectiva Ci = 360 nF
Inductancia interna maxima efectiva Li = O uH

O cuando se conecta a los siguientes sensores:

Tipo de sensor de Certificado de inspeccion  Certificado

PRUFTECHNIK tipo CE IECEx

ALI 12.100 EX TUV 07 ATEX 554148 IECEx TUN
08.0003

ALI 3.600-2 EX TUV 02 ATEX 1974+ —

Suplemento 1

ALI 3.600 EX TUV 02 ATEX 1974 —

ALI 3.900 EX EPS 15 ATEX 1074X IECEx EPS
15.0067X

Referencia 1. Solo se permite utilizar los tipos especificados de pilas Duracell Indus-

trial ID 1500 o Energizer E91.

2. La celda uUnica esta provista de seguridad intrinseca. Es admisible cam-
biar la pila dentro de una zona peligrosa.

Al manipular las pilas dentro de una zona peligrosa, proceda con la cau-
tela requerida para evitar que se produzcan cortocircuitos en las pilas.

3. El suministro y la transferencia de los datos medidos del equipo o sen-
sor conectado solo tiene lugar mediante este modulo RF EX.
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Datos técnicos: laser sensALIGN 5 EX

Tipo

Fuente de ali-
mentacion

Proteccion
ambiental

Rango de tem-
peraturas

Dimensiones
Peso
Longitud de onda

Clase de seqgu-
ridad

Precauciones de
seguridad

Potencia del haz

Divergencia del
haz

Conformidad CE

Seguridad intrin-
seca

Semiconductor laser

2 pilas IEC LR6 («AA») de 1,5V
Utilice solo Duracell Industrial ID 1500 o Energizer E91
Tiempo de funcionamiento: 120 horas

IP 65 (resistente al polvo y a chorros de agua), resistente a golpes
Humedad relativa: entre 10 % y 90 %

Funcionamiento: entre -10°C y 50°C (entre 14°F y 122°F)
Almacenamiento: entre -20°C y 60°C (entre -4°F y 140°F)

Aprox. 105 x 74 x 47 mm (4 9/64" x 2 29/32" x 1 27/32")
aprox. 225 g (7,9 oz)
630 - 680 nm (rojo, visible)

Clase 2, de conformidad con IEC 60825-1:2014

El laser cumple con las normas 21 CFR 1040.10 y 1040.11, salvo por las
desviaciones conformes con la Nota sobre laseres n° 50 (en inglés, Laser
Notice No. 50) del 24 de junio de 2007.

no mire directamente al haz laser

< 1ImW

0,3 mrad

Consulte el certificado de conformidad CE en www.pruftechnik.com

ITI 2GEx ib op is IIC T4 Gb, Zona 1
NUmero del certificado: EPS 15 ATEX 1 075; IECEx EPS 15.0068
Laser optico con salida de potencia (fallo) < 35 mW
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